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บริษัท
การแนะนํา01

Yueqing Technology ก่อตั้งขึ้นในปี 2020 และตั้งอยู่ในเมืองหนานจิง มณฑลเจียนซู่รวบรัด

ท ีม  R & D ของบริษัทมุ่งเน้นท่ีการจําลองการเขียนโปรแกรมหุ่นยนต์อุตสาหกรรมและเทคโนโลยีฝาแฝดแบบดิจิทัล 
ซอฟต์แวร์จําลองและการเขียนโปรแกรมหุ่นยนต์ออฟไลน์  iRobotCAM ท่ีพัฒนาขึ้นเองได้เอาชนะเทคโนโลยีสาํคัญๆ 
เช่น อัลกอริทึมจลนศาสตร์ของหุ่นยนต์และการจําลองเครื่องยนต์ฟิสิกส์ ซอฟต์แวร์น้ีรองรับการสร้างแบบจําลองหุ่น
ยนต์สาํหรับแบรนด์ต่างๆ มากมาย เช่น Guangzhou CNC, Turing, ABB และ KUKA และผสานรวมข้อมูล CAD ดั้ง
เดิมท่ีอิงตามเคอร์เนล ZW3D ได้อย่างราบรื่น.

ทีม

Yueqing Technology ก่อตั้งขึ้นและเริ่มพัฒนา iRobotCAM ด้วยการร่วมมือกับ SouthEast Universityประวัติศาสตร์ 2020

2021

2023

2025

เปิดตัว iRobot CAM Preview แล้ว เริ่มทํางานร่วมกับ ZWSOFT

iRobotCAM V1.0 ได้รับการเปิดตัวอย่างเป็นทางการแล้ว

แพลตฟอร์มจําลองและจําลองหุ่นยนต์รุ่นใหม่ท่ีตอบสนองความต้องการด้านการเขียนโปรแกรมออ
ฟไลน์ของหุ่นยนต์ การตรวจสอบการทํางานแบบเสมือน การสร้างแบบจําลองหุ่นยนต์ และการจําลอง
การฝึกอบรม
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การแนะนาํผลิตภัณฑ ์02
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ข้อดีของ 
iRobotCAM

ออลอินวัน

การออกแบบสายการผลิตหุ่นยนต์/การ
เขียนโปรแกรมออฟไลน์/การทดสอบ

ระบบเสมือนจริง

เครื่องจาํลองฟิสิกส์ท่ีเชื่อถือได้

การจําลองฝาแฝดแบบ
ดิจิตอล

สถาปัตยกรรมกระบวนการเปิด

ง่ายต่อการบูรณาการอัล
กอริทึมกระบวนการท่ีระบุ

การแนะนําผลิต ภัณฑ์02

ระดับการใช้งาน

สถาปัตยกรรมผลิตภัณฑ์ iRobotCAM

การเชื่อม การขัดเงา
การพ่น การแกะสลัก

การแก้จุดบกพร่องแบบเสมือนจริง
การกลึงแบบเติมแต่ง
การจําลองการประกอบ

ระดับแพลตฟอร์ม

แพลตฟอร์มเครื่องจักรดิจิทัล 
iRobotCAM

เครื่องยนต์หลัก

การสร้างแบบจําลองทางเรขาคณิต
กลไกการเคล่ือนท่ีทางกายภาพ

อัลกอริทึมการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์
การจําลองการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์
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ฟังก์ชัน่ iRobotCAM

ผลิต ภัณฑ์
การแนะนํา02

ด้วยความสามารถในการออกแบบพารามิเตอร์เพื่ อตอบโจทย์การออกแบบสถานีงานหุ่น
ยนต์หรือสายการผลิต

การออกแบบสายการผลิตหุ่นยนต์

การเขียนโปรแกรมหุ่นยนต์แบบออฟไลน์

กระบวนการเขียนโปรแกรม：
การนําเข้าหุ่นยนต์ -->การวางแผนกระ
บวนการ-->การจําลองการทํางาน -->
การเพิ่มประสิทธิภาพเวิร ์กสเตชัน -->
การโพสต์
การตรวจสอบ：
การแยกโปรแกรม การตรวจสอบ และ
การเพิ่มประสิทธิภาพ

เริม่ อาคารเวิร์คสเตชั่น

การจําลองการกลึง

การตรวจสอบและ
การเพิ่มประสิทธิภาพ การโพสต์ เสรจ็

ขั้นตอน1

ขั้นตอน2ขั้นตอน3

ขั้นตอน4 ขั้นตอน5

กระบวนการ
การวางแผน
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ผลิต ภัณฑ์
บทนํา02

ระบบอัตโนมัติท่ีไม่เป็นมาตรฐาน
การเขียนโปรแกรมแบบอ

อฟไลน์

ฟังก์ชัน่ iRobotCAM

การเขียนโปรแกรมหุ่นยนต์แบบออฟไลน์

การประมวลผลแบบหลายขั้นตอน
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PRODUCT
INTRODUCTION02

กระบวนการเชื่อมแบบร่วมมือ
กัน

 กระบวนการฉีดพ่นด้วย
หุ่นยนต์คู่

ฟังก์ชัน่ iRobotCAM

โมดูลกระบวนการ

กระบวนการตัดด้วยเลเซอร์

ผลิต ภัณฑ์
บทนํา02
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ผลิต ภัณฑ์
บทนํา02

กระบวนการบด กระบวนการผลิตสารเติมแต่งอาร์ค

ฟังก์ชัน่ iRobotCAM

โมดูลกระบวนการ

 กระบวนการแกะสลัก
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ฟังก์ชัน่ iRobotCAM

การตรวจสอบเสมือนจริงและการตรวจสอบเสมือนจริงด้วยดิจิทัลทวิน;
รองรับการจําลองการสื่อสาร IO ของหลายเครื่องจักร การซิงโครไนซ์หุ่นยนต์หลายตัว และการวาง
แผนการเชื่อมโยงหลายแกนของหุ่นยนต์

การทดลองใช้งานเสมือนจริง

ผลิต ภัณฑ์
บทนํา02
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กรณีศึกษาของ
ลูกค้า 03
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อุปกรณ์ควบคุมเชิงตัวเลข | GSK

การออกแบบเมคคาทรอนิกส์และแพลตฟอร์มการทดสอบระบบเสมือนจริง

หุ่นยนต์, อุปกรณ์การแปรรูป (ศูนย์
เครื่องจักรกล, เครื่องฉีดพลาสติก 
ฯลฯ)

รองรับการสร้างแบบจําลองเซ็นเซอร์
ด้วยไลบรารีในตัว

การกําหนดและควบคุมกลไกการ
เคล่ือนท่ี เช่น ตําแหน่ง สายพาน
ลําเลียง และกระบอกสูบ

การสอน

อัลกอริทึมการสอดแทรกของหุ่นยนต์ รวมไป
ถึงอัลกอริทึมการสอดแทรกพื้นฐาน
หลายอย่าง เช่น เส้นตรง ส่วนโค้ง ข้อต่อ ฯลฯ

สามารถเลือกโหมดการตั้งโปรแกรมได้หลาย
แบบสาํหรับหุ่นยนต์อุตสาหกรรม เช่น โหมด
เครื่องมือมือถือและโหมดชิ้นงานมือถือ

กรณี ศึกษาของลูก ค้ า03
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อุปกรณ์การศึกษา  

กรณี ศึกษาของลูก ค้ า03

การจาํลองการประกอบมอเตอร์ รวมถึงหุ่น
ยนต์ อุปกรณ์เปล่ียนด่วน สายพานลําเลียง 
และเซ็นเซอร์ต่างๆ

การจาํลองฝาแฝดทางดิจิทัล รวบรวมข้อมูล
สายการผลิต และจับคู่ข้อมูลตัวควบคุมการ
เคล่ือนท่ีและข้อมูล PLC ไปยังระบบจาํลอง

การจาํลองการบรรจุภัณฑ์วัสดุ รวมถึงแผ่นสั่นสะเทือน 
สายพานลําเลียงหลายเส้น หุ่นยนต์ ระบบขับเคล่ือน
มอเตอร์ การประกอบวัสดุ การขนส่งวัสดุ และการจัดเก็บ
วัสดุ

ด้วยการรวบรวมข้อมูล การทําแผนท่ีข้อมูล วัสดุ และ
ข้อมูลอุปกรณ์การเคล่ือนท่ี ทําให้สามารถใช้งานระบบ
เสมือนฝาแฝดดิจิทัลได้ทั้งในด้านฮาร์ดแวร์และซอฟต์แวร์

ใช้ประโยชน์จากสถาปัตยกรรม CAD ท่ีใช้
เคอร์เนลเรขาคณิต 3 มิติเพื่อเชื่อมต่อ
ระหว่างโลกทางกายภาพและเสมือนจริง

การจําลองการประกอบ
มอเตอร์

การจําลองบรรจุภัณฑ์วัสดุ
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การประยุกต์ใช้กระบวนการตัดด้วยเลเซอร์

กรณีศึกษาของลูกค้า03

บรรลุการตัดท่ีแม่นยาํสูงเพียงครัง้เดียวในการประมวล
ผลจริง โดยความแม่นยาํของขนาดแม่พิมพ์และการ
ตกแต่งพื้นผิวท่ีบรรลุมาตรฐานสูงเป็นพิเศษ ลดขั้นตอน
ท่ีตามมาและปรับปรุงประสิทธิภาพการผลิตและคุณภาพ
ของผลิตภัณฑ์ วิธีการเขียนโปรแกรมแบบดั้งเดิมมี
ปัญหาในการจัดการกับปัจจัยท่ีซับซ้อน ทําให้ยากต่อการ
ปรับพารามิเตอร์แบบเรียลไทม์และการรับรองการตัดท่ี
แม่นยาํสูง

1.อัลกอริทึมการวางแผนเส้นทางท่ีแม่นยาํ
2.การประสานงานพารามิเตอร์แบบเรียลไทม์
3.การดูตัวอย่างและการปรับแต่งการจาํลองเสมือนจริง

ใช้โซลูชันการประมวลผลเพื่ อสร้างเส้นทางการตัดท่ีแม่นยาํสูง
อย่างรวดเร็ว ตรวจสอบผ่านการจาํลองการประมวลผลทาง
กายภาพ นําเข้าโปรแกรม CL เพื่ อแปลงเป็นจุดการประมวลผล
ของหุ่นยนต์ และเพิ่มประสิทธิภาพเส้นทาง

บรรลุการตัดท่ีแม่นยาํสูงเพียงครัง้เดียวในการประมวลผลจริง 
โดยมีความแม่นยาํของขนาดแม่พิมพ์และการตกแต่งพื้นผิวท่ี
บรรลุมาตรฐานสูงเป็นพิเศษ ลดขั้นตอนท่ีตามมาและปรับปรุง
ประสิทธิภาพการผลิตและคุณภาพของผลิตภัณฑ์

เทคโนโลยีท่ีพัฒนาโดย iRobotCAM สามารถผสานรวม
กับหุ่นยนต์ระดับไฮเอนด์และอุปกรณ์เลเซอร์ได้อย่างล้ําลึก 
เพื่ อสร้างเส้นทางการตัดท่ีเหมาะสมท่ีสุด ซึ่งได้รับการ
ตรวจยืนยันและปรับเปล่ียนหลายครัง้ผ่านการจาํลอง
เสมือนจริง

โซลูชันท่ี 1

โซลูชันท่ี 2
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การประยุกต์ใช้กระบวนการแกะสลัก

กรณีศึกษาของลูกค้า03

ไลบรารีหุ่นยนต์ iRobotCAM ช่วยให้สามารถนําเข้าหรือปรับแต่ง
โมเดลหุ่นยนต์ได้อย่างง่ายดาย ขณะเดียวกันก็สร้างสภาพแวดล้อม
โมเดลดิจิทัลสาํหรับชิ้นงาน อุปกรณ์ติดตั้ง และส่วนประกอบอ่ืนๆ 

ได้อย่างรวดเร็ว

พัฒนาบนแพลตฟอร์ม CAD สามมิติ โดยใช้ประโยชน์จากลักษณะ
ความแม่นยาํสูงของ CAD เพื่อให้ได้ข้อได้เปรียบทาง
สถาปัตยกรรมในการใช้งานหุ่นยนต์ รับรองการทํางานร่วมกันท่ีมี
ประสิทธิภาพระหว่างการอัปเดตแบบจาํลองและการสร้างวิถี

อัลกอริทึมการประมวลผลวิถีหุ่นยนต์ท่ีสมบูรณ์จะแปลงวิถีการ
ตัดเฉือน 5 แกนและเส้นทางอ่ืน ๆ เป็นภาษาหุ่นยนต์ได้อย่าง
รวดเร็ว ช่วยให้วางแผนวิถีการแกะสลักได้อย่างครอบคลุม

มองเห็นเส้นทางการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์อย่างสัญชาตญาณ
และตรวจจับการชนผ่านการจาํลองเพื่อรับประกันความแม่นยาํ
ในการแกะสลักพื้นผิวท่ีซับซ้อน

สร้างวิถีการกัดหยาบและการตกแต่งสาํหรับแบบจาํลองในหลายรูป
แบบ รับประกันการควบคุมความแม่นยาํของการประมวลผลท่ีแม่น
ยาํ

แกะสลักรูปแมวนําโชค

งานแกะสลัก
ประติมากรรม
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โครงการเพ้นท์หุ่นยนต์ มหาวิทยาลัยภาคตะวันออกเฉียงใต้

กรณี ศึกษาของลูก ค้ า03

บรรลุตําแหน่งชิ้นงานในทุกสภาวะการทํางานโดยอิง
ตามฟีเจอร์ CAD

สร้างเส้นทางการวาดภาพโดยอัตโนมัติผ่านอัลกอริทึม

จาํลองการทํางานของวิถีหุ่นยนต์ การตรวจจับการเข้าถึง
เส้นทาง ภาวะเอกฐาน และความเสี่ยงจากการชนแบบเรียล
ไทม์

ปรับตัวได้อย่างรวดเร็วต่อการเปล่ียนแปลงในโมเดลชิ้นงาน
และข้อกําหนดในการประมวลผล อัปเดตโปรแกรมหุ่นยนต์
โดยไม่ต้องเขียนโปรแกรมใหม่ ช่วยประหยัดเวลาและความ
พยายามได้อย่างมาก

รองรับการเพิ่มประสิทธิภาพวิถีและการตรวจจับการชน
กัน
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การทํางานร่วมกันระหว่างหุ่นยนต์กับผู้วางตําแหน่ง

กรณี ศึกษาของลูก ค้ า03

การทํางานร่วมกันระหว่างหุ่นยนต์และตัวกําหนด
ตําแหน่งใช้ประโยชน์จากเคอร์เนล ZW3D เพื่อ
แปลงอุปกรณ์และกระบวนการเป็นดิจิทัลอย่าง

รวดเร็ว

รองรับการปรับตัวหลังการประมวลผลสาํหรับหุ่น
ยนต์หลายยี่ห้อ (FANUC, ABB, KUKA, GSK 
เป็นต้น)

ใช้คุณลักษณะ CAD เพื่อกําหนดตําแหน่งชิ้นงาน สร้าง
วิถีการตัดเฉือนหลายแกนโดยอัตโนมัติ และรองรับการ
ใช้งานแกะสลักท่ีซับซ้อนสาํหรับหุ่นยนต์ท่ีมีแกน 7 แกน
ขึ้นไป

ตรวจจับการรบกวนการเคล่ือนไหวของหุ่นยนต์ ความ
ผิดปกติ การเข้าถึง และข้อผิดพลาดของเส้นทางอย่าง
รอบคอบเพื่อให้มั่นใจถึงการผลิตจริงท่ีปลอดภัยและมี
ประสิทธิภาพ

รองรับการปรับแต่งหลังการประมวลผลสาํหรับหุ่น
ยนต์หลายยี่ห้อ (FANUC, ABB, KUKA, GSK 
เป็นต้น) ช่วยให้สามารถวางตําแหน่งชิ้นงานใน
สภาวะท่ีซับซ้อนโดยอิงตามคุณลักษณะ CAD
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หุ่นยนต์พ่นสี

กรณี ศึกษาของลูก ค้ า03

ด้วยการใช้โซลูชันแบบบูรณาการของ iRobotCAM การ
วางแผนเส้นทางการทาสีจึงสามารถทําได้อย่างอัตโนมัติ

และเพิ่มประสิทธิภาพอัจฉริยะ

ได้รับประโยชน์จากสถาปัตยกรรมกระบวนการแบบเปิดและ
กลไกฟิสิกส์ท่ีแข็งแกร่งเพื่อให้สามารถบูรณาการระหว่าง
การจาํลองการทาสีและการใช้งานจริงได้อย่างราบรื่น

การทํางานร่วมกันอย่างลึกซึ้งกับ SPRAYING ROBOT ช่วย
ลดเวลาและต้นทุนในการดีบักได้อย่างมาก ช่วยให้มั่นใจถึง
ความแม่นยาํสูงและความสมํ่าเสมอในกระบวนการพ่นสี

ความร่วมมืออย่างลึกซึ้งกับ SPRAYING ROBOT ช่วยลด
เวลาและต้นทุนการดีบักได้อย่างมาก ทําให้มั่นใจได้ถึงความ
แม่นยาํสูงและความสมํ่าเสมอในกระบวนการพ่นสี ด้วยการ
ผสมผสานความเชี่ยวชาญด้านเทคนิคของ iRobotCAM 
ในการเขียนโปรแกรมออฟไลน์และการทดสอบระบบเสมือน
จริง จึงสามารถพัฒนาโซลูชันการเขียนโปรแกรมออฟไลน์ท่ี
เป็นกรรมสิทธิ์สาํหรับสายการผลิตอุปกรณ์พ่นสีระดับ
ไฮเอนด์ได้ร่วมกัน ครอบคลุมกระบวนการทั้งหมดตั้งแต่การ
ออกแบบเส้นทาง การเพิ่มประสิทธิภาพกระบวนการ ไปจน
ถึงการดีบักข้อต่อสายการผลิต

ได้รับประโยชน์จากสถาปัตยกรรมกระบวนการแบบเปิดและ
กลไกฟิสิกส์ท่ีแข็งแกร่งเพื่อให้สามารถบูรณาการระหว่าง
การจาํลองการทาสีและการใช้งานจริงได้อย่างราบรื่น
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