IRobotCAM

Fabrication assistée par ordinateur robotique intelligente
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0 La société
Introduction

4 iRobotCAM

/ , La Yueging Technology a été fondée en 2020 et est située a Nanjing, dans la province du
Jiangsu.

. L'équipe de recherche et de développement de l'entreprise se concentre sur la

Equipe simulation de programmation de robots industriels et la technologie du digital twin.
Le logiciel de simulation et de programmation hors ligne de robots iRobotCAM,
développé indépendamment, a surmonté des technologies clés telles que les
algorithmes de cinématique des robots et la simulation du moteur physique. Il
prend en charge la modélisation de robots de dizaines de marques, y compris
Guangzhou CNC, Turing, ABB et KUKA, et est intégré sans probléeme aux données
natives de CAD basées sur le noyau ZW3D.

Histoire (J) 2020 La Yueqing Technology a été fondée et a commencé le développement de
iRobotCAM en collaboration avec ['Université du Sud-Est.

Q 2021 La version préliminaire de iRobotCAM a été publiée et la collaboration
avec ZWSOFT a commencé.

O 2023 Le iRobotCAM V1.0 a été officiellement publié.

J) 2025 Une nouvelle génération de plateforme de modélisation et de
simulation de robots répondant aux besoins de programmation hors
ligne de robots, de mise en service virtuelle, de modélisation de robots

et de simulation d'entrainement.
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Architecture du produit iRobotCAM

Moteur Core

Niveau Niveau de

Soudage, Polissage Modélisation géométrique Moteur
Pulvérisation, Gravure Plateforme d'usinage de mouvement physique
Débogage virtuel numérique iRobotCAM Algorlthme de trajectoire de robot
Usinage additif Simulation de mouvement de robot
Simulation d'assemblage )

.

Conceptio
production
programmation hor
mise en service virtuelle

———— .. ~~~‘\
{ Avantages %
! de i
® 'RObOtCAM,‘ Architecture de
oteur de simulation ™. -~ processus ouyv

Facile inté
['algorith
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iRobotCAM 7/

Fonctions de iRobotCAM Avec la capacité de conception paramétrique pour répondre a
Conception de ligne de la conception de la station de travail ou de la ligne de
production de robots production de robots.

- Programmation hors ligne de robots STEP 1

Processus de programmation : START U %ZTZZ?;E'&T
Importation du robot — de travail
Planification du processus — STEP 3 STEP?2

Simulation d'usinage » N G W
Optimisation de la station de -~ d'usinage processus

H o Toa .
travail — Traitement postérieur STEP 4 STEP 5

Vérification : — .
] Verificationet '\ . e eeeeend Traitement e s FINISH
Désassemblage du programme, optimisation postérieur

vérification et optimisation
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Fonctions de iRobotCAM

@ Programmation hors ligne de robots

raitement multi-étapes

ogrammation

utomation non
Standard l hOt’S l’ ne
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Fonctions de iRobotCAM

@ Module de processus

sols  Utilities  Applications  Window  Help  Cloud ZW3D20255P x64  Assembly - [* B IEIF RN T A5 23 - [Default]

ats  PointCloud DataBxchange Heal PMI  Tools Visualize Inquire  Electrode  Mold  Simulation App | IROBOTCAM & Find a command Q| @ @ -ax

d 1w B & &t s KbaD OO

«chatronic  Assembly Move = Connmect = Controller Program Process Workspace Calibration = Sculpture SurfaceGrinding SprayPainting WAAM  Lsser  Welding Weld  Fillet Groove Spot | About Help
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

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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Fonctions de iRobotCAM

@ Module de processus

sols  Utilities  Applications  Window  Help  Cloud ZW3D2025SPx64  Assembly - [* E—E{u B Z3 - [RBOBA3-1430]]
OCQSSUS de gravu re ats  PointCloud DataExchange  Heal PMI Inquire  Electiode  Mold  Simulation  App | IROBOTCAM & [Find a command o)
il B i ’jﬁ? L] E >
d i, 4 o IE = 4 &t o Kb aD B
. Mechatronic | Assembly Move Connect = Controller Program Process Workspace Calibration | Sculpture SufaceGrinding SprayPainting WAAM  Laser  Welding Weld  Fillet Groove Spot  About Help
library As detection edit cutting Bead Weld Weld Weld
i & 5 HELEE s #fF s A 5 TZH4 5 FHh
- = P R EEd@w | ®N @ Nomal MBS S OONNT S e
B 32 4 *H—EfE73- RB0BAZ-1490] X |+
i e [ | <middle<lick> to continue. @G- & H- = U GEEn
:@ vIXE <shift-right-click> to display pick fiter. e @eanw LR QEE
Name Type
@ | | > [ Basic jic objects
"2 v [ Kinematic pairs and constraints
E Jl Revolute joint
- F 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 adapter
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,

S (R B [ ——

e wD 00 LY sLEaD 00
Los 00 LHELELenNg
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Fonctions de iRobotCAM

@ Mise en service virtuelle

Mise en service virtuelle et surveillance virtuelle par digital twin;
prend en charge la simulation de la communication IO multi-machine, la
synchronisation multi-robot et la planification de ['actionnement multi-

axe de robots.
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Equipement de commande numérique | GSK

@ Plateforme de conception mécatronique et de mise en service virtuelle

Robots, équipements de

traitement (centres
d'usinage, machines
d'injection, etc.

Définition et controle de
mécanismes de mouvement
tels que positionneurs, bandes
transporteurs et cylindres

Prend en charge la modélisation
de capteurs avec la
bibliotheque intégrée

™ Enseignement

Algorithmes d'interpolation de
robots, y compris plusieurs
algorithmes d'interpolation de
base tels que les droites, les arcs,
les articulations, etc.

Permet la sélection de plusieurs
modes de programmation de
robots industriels, tels que les

modes outil manuel et piece

manuelle.
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iRobotCAM 14

Matériel éducatif

Simulation d'assemblage de moteurs,

Ulation d'assemblage
de moteurs

y compris des robots, des dispositifs
de changement rapide, des lignes de
transport et divers capteurs

Simulation de digital twin, collecte
de données de la ligne de
production et mappage des données
du contréleur de mouvement et des
données de la PLC dans le systeme
de simulation

Utilise ['architecture CAD basée
sur un noyau géométrique 3D

pour permettre l'interconnexion
entre le monde physique et le
monde virtuel

ulation d/e'mballage Simulation d'emballage de matériaux, y
de matériaux compris des plaques vibrantes, plusieurs

lignes de transport, des robots, des moteurs

d'entrainement, l'assemblage de matériaux,
le transport de matériaux et l'entreposage
de matériaux

Avec la collecte de données, le mappage de
données, les informations sur les matériaux

et les équipements de mouvement, réalise la
mise en service virtuelle de digital twin tant
dans le matériel que dans le logiciel
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Application du processus de coupe laser

ethodes de programmation
traditionnelles ont du mal a gérer les
facteurs complexes, ce qui rend difficile

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 |+

['ajustement en temps réel des

B D Tool path optimizer T X E
parametres et ['assurance d'un coupe de ‘ R et
4 R ¢ By :
haute précision.  ia— - o T I b :
3] ;ﬁ m:ﬁ MinY 180 Max Y 180 Coeff 02 e i H
E _':j; m:: Stttinder 0 Count 999909999 i o
lAlgO”thme de 3 E’M,t,u feesy ¥ Optimize Path | —
B oo Sty Colisaiy =
2.Coordi i 59 Sensorsand actuators v ¥
R b v
o — PV
- — v o
el oo ™ g :
Mt I, oo I ot
E-Jcb“mﬁ‘%ﬁ ; Signal / N g :
i A A iLabel
nologie développée rempem v v
dépendamment par iRobotCAM [', v
o p vV ¢
s'integre profondément aux robots de v o
o ’ o v v ]
haut niveau et aux équipements laser E v
., i Calculste | Optimize Path |
pour generer des trajets de coupe :
optimisés, qui sont vérifiés et ajustés
plusieurs fois grace a des simulations —_—
virtuelles.

:

un coupe de haute précision en un
seul passage lors du traitement réel, avec
une précision dimensionnelle du moule et

un fini de surface atteignant des normes

extrémement élevées, réduisant les étapes
suivantes et améliorant 'efficacité de

production et la qualité du produit.
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Application du processus de gravure

8 [frcscomrond G| @~ -8

-+ A Y, = -~
W Ebad O
Welding Weld Filet Groove Spot  Akout Helo

Bead Weld Weld Weld

ROQERE ) Bl s LEZS i Tz40 i i #H W
Zalrr s n2Gde On W Nom AEOE /S QONNT /e

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

T2 8 RERQD @ 4 ¥ o2

- | Aeserly Meve | Comect | Controler Progm Jrocess Miorspace Caioration | Seuloture SufaceGinding SpreyPainting WAAM L
et «

a bibliotheque de robots d'iRobotCAM permet
d'importer ou de personnaliser facilement des

modeles de robots, tout en établissant rapidement

2% 9 @-@ #-OH B =0 )0

un environnement de modele numérique pour les
pieces, les accessoires et autres composants.

Développé sur une plat

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

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

enere des trajectoires de débarbage et de
finition pour des modeles dans plusieurs
formats, garantissant un controle précis de la

précision de traitement.

ts PointCloud Databxchange Heal PMI Tools Visualize inquie Electrode Mold  Simulation App | IROBOTCAM e 9.
r.iiiﬂi:ﬂl. @ E K 4 ’*‘PHILZSQQQD@

fssembly Move  Connect ogam process w Cabration  Sculpture. SurfaceGrinding Spra WAAM Lss Weldng Yed  Flt Grooue About Hel
uipture ing. SprayPainting g i
tting Bt s s W

o mm s

Abondants algorithmes
trajectoire de ro

HEA L]
e ®

o

n gamE s @ os
Frtl s=Gdw On

QONNT/ww

= [ Single Pick

- ¢ 999 @ @ ¢ OH-§- =09 00EEw -

als]slslsafals]

isualise intuitivement la trajectoire du
robot et détecte les collisions grace a des

simulations pour garantir la précision dans

la gravure de surfaces complexes.
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Projet de Peinture avec Robot de |'Université du Sud-Est

Shape FreeForm  Wirehame Directfdit  Assembly SheetMetal Weldments PointCloud DataExchange Heal PM| Tools Visualze Inquie FElectrode Mold Simulation App | IROSOTCAM & [Find 2 command Q@ @

Parvenir au positionnementde la piece LRREARR €@ Q 4 T L2 @ HNIEER O O 4 ¥ =2t olbwed 00

Import Export Close. imulation Collsion
detect
s m s

i @

b s 1hE L) e s EiE s HBEA - Iz8
-@l -5 3 =0 e ®n 5 Noml RS S OONNT S -

=4 PANSANLE.

o0 o

tioary

dans toutes les conditions de travail .

TR A e g
Mecharoric

en se basant sur les fonctionnalités du [l

7. [ B e
' [ Kinematic pairs and constraints.
o

9 ‘9P 9 - @0 ¢ OH- B =09 (oEmw™ -

CAD.

Prendre en charge ['optimisation de la
trajectoire et la détection de collisions.

Simuler visu

S'adapter rapidement aux changements
dans les modeles de pieces et les
exigences de traitement, mettre a jour les

programmes de robot sans avoir a

reprogrammer, économisant
considérablement du temps et de l'effort.
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Collaboration Robot - Positionneur

Profite du noyau ZW3D pour

numeériser rapidement les
équipements et les processus.

Prend en ch
po

Parvenir au positionnement de la
piece dans des conditions
complexes en se basant sur les
fonctionnalités du CAD.

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

ERREERPR ©@ 4 I L2 @ HNIEEOD @ 4 ¥ S 2l okbwes 00
U o G £ o o | s b W Ak | A3y | ot | ot g P Wb, Gl | S S St Wt 1o ki 3 T e 3 | A
: 2 L -

Assembly ontroler Pr -
ng jdd Weld Weld

@ ks~ - Lowd4 Fle fdt View lnset Atnbutes inqure Took Uslies Applcations Window Hep Cloud =
o ®--

Shape Frecfom Wieame Drectfdt Assembly SheetMetsl Weldments PontCloud Datafichange Hesl PM Toos Visusize lnquie fectode Mold  Smubtion  App

A Mo E e
s . 23 s ummm s B s A Tz somw s

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 -

Deétecte proactivement les
interférences de mouvement du robot,
les singularités, |'accessibilité et les
erreurs de trajectoire pour garantir une
production réelle sécurisée et efficace.
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Application de peinture avec robot pulvérisateur

isant la solution intégrée
d'iRobotCAM, ['automatisation et

library

l'optimisation intelligente de la T
planification des trajectoires de peinture VXl

Name

o

ont été réussies.

Garantit une qualité de peint
uniforme et précise p

s
L #n
o
o
#ainn
Suin e
# e
Sain
3 Meteial
5 Coupling pars
v 2 Sensors and actuators.
JSR12.3200
J SR1Z3201
F ATl
T ATool
2y a Rai
%y AR
9 Runtime behavior
53 Signal adapter
5 Signal connection
9 Signal
55 Collsion group

e de |'architecture de processus
ouverte et d'un moteur physique robuste
pour permettre une intégration
transparente entre la simulation de

5 Motion group

peinture et la mise en service réelle.

“die-click> tofinish.

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

E@@@Eﬂ@é@d@t:};@@:ﬁ BEEO® v s Yok @ 3 00

BzE SN St X 6% 6E GAEH BB NERE HNE B R RME RWEE IZ IFSA Eo R SR GUBH BAUM R 80 AEE NBRG R XT Am

it 1hE e diE nEA IZiat =
Vi =530 o 23 - [ waze Zarrrinede O EeRR N e O /OO /ww
su S+ EboRGICaRRIZS- et X |+
pvXE 0L <romsiftrol> MET— TG A ‘HP- U@ @ ¢ DH- B =B Vamw
SR - BRAE
v 4k
>
5 3
5| —
vRE
SCCN
4 ) e
B REERmS 0
7 2ws
25c 3 - =
#% i oas= ‘e rBPuCe@ProC®

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 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
cutting Be

P > | Basic mechatronic objects
v 50 Kinematic pairs and constrants

<

& [Finda d @8-

v bbad 00

128 B EED ©& 4 ¥ % bty

detection ad  Weld Weld Weld

[} o nERE s i s nEA . TR s W s
[ RSt A ER WO N W Nl NEOH /S /QONNT we
S 4 BEEMRBAABD- M X 4+
L]
e

Revolte joint
Revolutejoint
Revolutejoint
Revolutejoint
Revolutejoint
Revolutejoint
Revoluteoint
Revolutejoint
Revolutejoint

Robot tool
Robot tool

External asis
External s

|Eea

La collaboration approfondie avec
pulvérisateur réduit consi

‘expertise technique
AM en programmation hors ligne et
iSe en service virtuelle, une solution de

programmation hors ligne exclusive pour les
lignes de production d'équipements de
peinture de haute qualité a été co -
développée, couvrant ['ensemble du
processus, de la conception de la trajectoire,
de ['optimisation du processus jusqu'au test
conjoint de la ligne de production.

1035
A e




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.



