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Nankin Yueqing Information Technology Co., Ltd. zostato zatozone w kwietniu 2020 roku i
Przealad znajduje sie w Nankinie, w prowingji Jiangsu. Oprogramowanie do projektowania i symulacji
9199 obotéw iRobotCAM jest kluczowym osiggnieciem badawczo-rozwojowym firmy.

Wykorzystujgc zalety architektury CAD opartej na tréjwymiarowym rdzeniu geometrycznym i
opierajgc sie na danych CAD, iRobotCAM rozwigzuje na poziomie architektury problemy z
precyzjg zastosowan w scenariuszach tréjwymiarowego modelowania. Poprzez tworzenie
cyfrowych scenariuszy dla robotow przemystowych, mozliwe jest zaspokojenie potrzeb
wysokoprecyzyjnych zastosowan, takich jak spawanie robotéw, lakierowanie, rzezbienie,
szlifowanie i polerowanie, ciecie laserowe, przyrostowe spawanie tukowe i drukowanie 3D z
witokna weglowego. Z myslg o tatwosci projektowania w zakresie inteligencji ucieleSnionej,
iRobotCAM oferuje szybkie rozwigzania do projektowania i symulacji inteligencji ucieleSnione;.

Zespot badawczo-rozwojowy firmy opiera sie na niezaleznej innowacyjnosci, koncentrujgc
sie na programowaniu i symulacji robotow przemystowych oraz technologii cyfrowych
blizniakow. Opracowane niezaleznie oprogramowanie do programowania offline i
symulacji robotéw iRobotCAM przezwyciezyto kluczowe technologie, takie jak algorytmy
kinematyki robotow i symulacja w silniku fizycznym, jest kompatybilne ze setkami marek
robotow, w tym Guangzhou CNC, Inovance, Turing, ABB i KUKA, a oparte na rdzeniu
geometrycznym ZW3D umozliwia bezproblemowe potgczenie danych CAD, osiggajac
precyzje programowania na poziomie mikrometra. Oprogramowanie zostato
zastosowane w  produkcji  chipéw, montazu skomplikowanych  produktéw

mejchatronicznych oraz obrébce o wysokiej precyziji.
ROZWOJ 2021 Wersja preview iRobotCAM zostata opracowana, a firma Yueqing

Technology nawigzata strategiczng wspotprace z Zhongwang Software.

Zespot

J) 2023 W kwietniu firma Yueqing Technology oficjalnie wprowadzita iRobotCAM
V1.0 oparty na architekturze CAD, posiadajgcy kompleksowe mozliwosci

J technologii robotéw.
) 2025 Platforma nowej generacji do projektowania i programowania offline
robotéw, umozliwiajgca programowanie offline i wirtualne testowanie
J) robotéw, projektowanie i symulacje robotéw ze sztuczng inteligencjg
2026

FFQBS%I&%{/I ogtasza wydanie wersji wieloplatformowej V2.0, znacznie
zwiekszajgc  efektywnos¢  projektowania inteligencji  uosobionej i
programowania offline.
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02 Wprowadzenie

produktu

iRobotCAM Architektura produktu

6 iRobotCAM

Warstwa aplikacji

Projektowanie i symulacja

Warstwa platformy
inteligencji ucieleSnione;j

Silnik podstawowy
Proces spawania

Silnik geometrii trojwymiarowej
Projekt robota iRobotCAM i Silnik ruchu fizycznego
platforma programowania  Algorytm generowania trajektorii
Proces natryskiwania offline
Wytwarzanie addytywne
Montaz produktu
Rzemiosto rzezbiarskie

Kinematyka robotow
Technika szlifowania VAl

Ciecie laserowe roz
Wirtualna regulacja

Projektowani
ucielesnionej / Pro
linii produkcyjnej :
Programowanie offline / /

Symulacja wirtualna

/ Zalety
{  produktu

iRobotCAM
Niezawodny silnik h\

symulacji fizycznej )

/
,/
~,

-
il T S

L

Otwarta zintegrowana
"""""""" architektura procesowa
Posiada mozliwos¢

Wygodny mod
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iRobotCAM

Funkcje produktu
iIRobotCAM

® Projektowanie robotéw z cielesng
inteligencja

Shape  Wireframe

Assembly

Zapewnia ramowg strukture projektowg,
wspierajgcg projektowanie robotéw szeregowych i
rownolegtych

Data Exchange  Heal PMI  Tools Viswalze Inquire | IROBOTCAM & |Findac 4@ @--8x
2 = -0 H > i .
E@@@B@@o @ 2 u@)
SHEEE R RHERT SN Wk REEXCR Ba) | O | RER RFRE T2 TR

wAE FA g X0 BRE A

Assembly Node

| Show All - [Enter to search

—| lRobatCHITl
tESEF % e

LEDN

SEEde ® @ siglePpick

- [ enire Assembly e

Jde- 9P 0-@

<right-click> for context-sensitive options.

v X Lower finb asnmbly

2 ® (-)L_hip_trochanter C
[ ® (1L hip_link_group_medi
4 @ (~)L_hip_link_group _taterz
@ (-)L_hip_link_thigh
M@ ()L hip_linkframe_thigh
[ @ ()1_thigh_actuator_fixed
[ @ (-)L_thigh_act...tor_moval
e

ke K @U\'?'\E,@

g/
@ (IR _hip_inklrame_thigh

@ Proces projektowania robotow

iRobotCAM opiera sie na
architekturze CAD 3D, wspiera
import kilkudziesieciu formatow
3D, takich jak Caita, NX,
Solidworks, Creo, ACIS, STEP,
zapewniajgc poprawnosc
projektowania inteligentnego od
zrodta danych, obstuguje eksport
URDF i eksport MujoCo XML,
integrujgc sie z réznymi
oprogramowaniami do symulacji
i treningu, takimi jak MujoCo czy
ISAAC SIM.

hift-right-click> to display pick filter.

ST
START =========== > Importowanie modelu 3D ==========-- >

EP 3 .
Dostosowanie komponentow modelu ----------- > Ustawienia

materiatow i wiasciwosci fizycznych ----------- > Tworzenie bryt
, STEP 5 ) STEP 6
sztywnych i uproszczenie modeli =========== > Utwérz system
. . STEP.7
wspotrzednych ======----- > Tworzenie potgczenia ruchomego =-=-----
STEP 8
----> Budowa szkieletowego robota ogdlnego przeznaczenia ====------
--> Eksportowac pliki mechanizméw réwnolegtych, takie jak URDF--=--=

------ > FINISH
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iIRobotCAM Funkcje produktu

Wykorzystanie oprogramowania do
parametrycznego w celu zaspokojenia potrzeb projektowania

projektowania

® Projektowanie linii produkcyjnej dla robotsstanowiska pracy z pojedynczym robotem oraz projektowania
linii produkcyjnej z robotami.

[ Programowanie offline robotéw

Proces programowania:
Import modelu  robota
Planowanie
technologicznego

procesu
------ > Symulacja
procesu obrobki ------ > Optymalizacja
systemu stanowiska roboczego ------ >
Generowanie kodu korncowego
Weryfikacja programowania:

Obstuga  dekompilacji  programu
robota, weryfikacje i

optymalizacje programu robota

umozliwia

STEP 1
START  ceeeveeceenses J N Budowa scenariuszg .......... Geeereersenen,

N stanowiska roboczego :
STEP 3 STEP 2

................. Symulacja R St L L L

- procesu obrébki . proceso
technologicznych
STEP 4 STEP 5

Optymalizacja
systemu stacji
roboczej

procesowego

,.'.'.'.-, .......... FINISH
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@ Programowanie offline robotéw

ZW3D 2025'5P x64.

ostopniowe

Paint Cloud_ Data Echange.

: T2 @ i EE . ¥ O 2N o e D O
rzetwarzanie T, & w B & 2 2 4 o
p aatronic Assembly Move = Connect = Controller Program Process Workspace Calibration | Sculpture SurfaceGrinding SprayPainting WAAM  Laser  Welding Weld  Fillet Groove Spot  About Help

edit itting

ki #hE | HEEE s R s
‘= " EA LI AEG@®|O N @
B 5+ SRR BAEN 1023 - Defoul] X |+

SR ML ot SRVl

ngA =
) 5 P P [0 (@14 Y W £

o &

::{9} @ -8 x

Assembly - [FHLIRRAZAHR A0SR 1023 - [Default]]

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

Bead Weld Weld Weld

a
T8 ]

<middleclick> to continue.

e
|TWE |

.
] onic objects
" ) Kinematic pairs and constraints |

| -- I ‘ : ' ﬁ‘\

omatyzacja
niestandardowa

Qe ¢ 9P D@ @S- H- Bo=E e JOEE0R -

¥

!

9 iRobotCAM
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FUNKCJE IROBOTCAM

@ Modut procesu

- ci cia sols  Utilities  Applications  Window  Help  Cloud ZW3D20255Px64  Assembly - [* SOEIIEIFE 2N T AR.23 - Defaul])
Q ats  PointCloud DataExchange Heal PMI  Tools Visualze Inquire Electrode Mold  Simulation App | IROBOTCAM & [Find 2 command Q@ @~ -sx

Ll W Pe® i ¥ 7 n >
g wchatronic | Assembly Move Connect  Confroller Progism Process Workspace Calibration  Sculpture SurfsceGrinding SprayPainting WAAM  Lsser  Welding Weld Fillt Groove Spot  About Help
edit cutting Bead Weld Weld Weld
i & 1R 5 MREE = @BfF s A 5 TZah ® o o~
B Robot teach ? X [EZLlr ks s 2@ ® 0 W Nomal TME® S S QO S e
PRI AR ZE - Defaut] X+ -
Robot name 1-2010_25 TR D)
to continue. ) Sl ¢ PP D-B-@- -0 H- B om0 w- ) OFS00
¥ Descartes space | icle to display pick fiter

© Base coordinate ) Tool coordinate ) User coerdinate

UserCoordinate -l 4 x

Linear increment{mm] Angle increment[deg]
10 H 2
A= Ke»  |s63508 RX=| RX# 172211
Y= Yeb| (508257 RY-: RY# 6259
4Z-| Z+v |o00m | R2Z- RZ+| 11495

¥ Joint space

Axis[7] 66270 i |——F—
Avis2r]|-13402 |00  ——F——— 160
Axis3[] 26221 | [108403 ————— F—— 166597
Axisd[] 21381 20 |————————F— o
AxisS[]|-77.933 | |10  ——F————— 120
Axise[] |-52760 |20 | ——— F——— 20

¥ Teach programming |
P SAX@CCER00

| Name | Type

1 locl  CPOS  308.362686172.

‘ -

=

Parameter | Notes

2 llec:2  CPOS 303242836194
3 lec-3  CPOS  298.12299,6216.
4_ loc-4 CPOS  208.39804,6223...
5 |loc-5  CPOS  299.07610,6230..
6 |loc-6  CPOS  299.55721,6237.
CPOS

loc-7. 300,04133.624.4.

<middle-click> to finish,

o sty | Lo @

N oo - Al il > =
A YT rY T L2 P 2 htskban 00

P — o

7O FRIRR]
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*
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@ - e ww | Ay Ave
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@ Process Module

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

ats  Point Cloud

Zb : “be
Proces rzezby 2 re .
_LZI Ta l’;‘\ 1Tl ! j @9 £ B .
«chatronic ~ Assembly Move = Connect Controller Program Process Workspace Calibration = Sculpture SurfaceGrinding SprayPainting WAAM  Lsser  Welding Weld  Fillet Groove Spot
edit cutting Bead Weld Weld Weld
& 1hE 5 HEMEE s BfF s BN 5 TEaR 5

] = Lt b A 2R E WO Nomal MBS S OONNT S e
Mechetronic B3 b F—ERNEZE- RBOBAS1490) X |+

Iy <middle-click> to continue. a
<shift-right-click> to display pick fiter.

- P- @@ ¢- O W= s

v [ X =

Name Type !
@ | | > [ Basic jic objects
2 v [ Kinematic pairs and constraints

Revolute joint
F 1 Revolute joint
E 25 Revolute joint
P Revolute joint
#s Revolute joint
P Revolute joint
F i Revolute joint
E 23 Revolute joint

[ Material

@ & Coupling pairs

~ [ Sensors and actuators

J° RBOBA3_ 1490 Robot.
77 HESHBS150_1B External axis
3 51POS Joint position | |
3 52P0S Joint position | |
3 5305 Joint position
3 54P0S Joint position
3 55P0S Joint position
3 56POS Joint position
3 57P0S Joint position
2 58POS Joint position
¥ Tool Rebot tool
[ Runtime behavior
~ [ Signal adapter
i 51P0S_SD Signal adapter|
4.52P0S 5D Signal adapter
45305 5D Signal adapter
~1i.54POS_SD Signal adapter
-1 55P0S_SD Signal adapter|
.. S6POS.SD Signal adapter
.. STPOS_SD Signal adapterl |
.4-58P0S_SD Signal adapter
v [ Signal connection
/[l+ SignalConnect! Signal connect
~ 5 Signal
[l-51P0S 5 Signal
l-52P0S S Signal
[l~53P0S_S Signal )

W

“middle-click> to finish,

Do sy A 2 el S

Proces Scierania AN Y E 1T

[ @@ 6D B = O amm

i sgp | mosos

B b
# robot g

S St

‘ v o

l?tifaExr:harnng Heal PMI Tno[‘s Visualize ‘"q,“,",e, EFE}(md: Mold Sr,mulmlnnr App | IROBOTCAM & |Find a command
KD DO
About Help

Flh

R —)

G s LD B

ey

11
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iRobotCAM
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Wirtualna inicjacja montazu i wirtualne monitorowanie za pomocg
blizniaczych cyfrowych; obstuguje symulacje komunikacji IO wielu
maszyn, synchronizacje wielu robotéw i planowanie sprzezenia
wieloosiowych robotow.

@ Wirtualna inicjacja montazu

Br) WEE WEV BA0 0 &R BOW )

~ 1 IMCORTDEMO1500 -
R Ak ak—o— T o
s S | Online Access
~ @ (cuistics e PLCSIM ) PLCSIM Virtual th. Adapter @
Y aEEs v BAR7: ‘
o g % TCP/P communication wi [ BGKH -
» s ik )
~ [ e = @ ius T ssing .
R “Local Ope”. Local_Ope” C [
= vanlo81) R M a0 o 100
2l e —F Time | T | — (@ Start Virtual $7-1500 PLC o
L 4 ‘ UL
8 i 08 [089) — Instance name |57-1500-0 5
7 [ s X File - EN — o —t 1P address (X1] 3 ﬁ ;;;;.w
. ; 5 Er B subnetmosk P v
@ Local_Opc [0810] — e =]
@ setavis_x [os8] fault gateway. » [ PROFlenergy
PLCtype. Unspecified CPU 15C v >
“Locel_ope = < u ]
~orcuRor (i1 nooo fiS
& |—4(n)— o) (] [wees ] £ £
e 1 Active PLC Instance(s): QSETN N
2160 s7-15009 /152168188 ) @ x 2 gg:"m
“Home-
» L) SINANACS Moion Contol
e
u
L co—— - n >
F FCISHIRY o—m saoes FIET
5 P IRBTATE s oun — “orciBiol ‘ | &% -
Loy BB
Runtime Mansger Por(50000 | (1 » LI ARRPEE
Virtual SIMATIC Memory Ca ] s o
| i Show Neviicatons 2 ?"
I&h i 8 i - mm T ‘ ?  Function Manual ) s 47@
0 it
| e TE ~ e —
» [ SiwaTCident
» Cose
=] zne.gysmu;ra
q i D < i B,

wE R GE  BREE MR We A1 R 53 SuEsR BE PML TA Wit @ BR MO A B8 $5E e

PIHES @0§“$ﬁ®@ OSB3 HL AL 2 F ¥ 0 4idld =
Km0 G RO ER GR MA A B R OSE DH NN WAG X WE SN AT N R VIERE S5 DI GESSTUST WRSE DG S mmau TR R

Teni aiaiees s £ po wim

[&] ez ‘ERlrrrirzade ®on @: ML () 5V P [O) (S R N ) P S =
5+ Demo3_Full_GT_GB1KP2_AC_SD_S523_GJ11.SC3.23 - Default] X
IrlE a%- ¢

ntrol Panel

$P - @@ ¢-DH- W =EH®- 00ER00 -

9 Online Access
PLCSIV @) PLESIM Virtus! . Adspter ©

TCP/IP communication wit |

e e

1)

Virtual Time Scaling

oot o 100
@ start Vil 571500 PLC
s A—

1P address (X1

G Subnet mask
Defoult gatevay 55 =
PLCtype Unspeciied CPU 15C v/ =
s ] E L
@ 5
1 Active PLC Instance(s):
snmo ;wma EEE 5715009 /192168188 1O X E_
SDDO1_IFG)_1 = T
50001_061.5
> MRS

B
g
I
&
5
@

Show Notifications.
Function Manual

(-150D01.8061 6 N NN AN VN ZEN . B et
(-150D01-02-02-8 185t \ 2

® BRI A
(Phvas

Tal~
=
Runtime Manager Por{50000 | []
Virtual SIMATIC Memory Ca |
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iRobotCAM

Zastosowanie projektowania inteligencji ucielesnionej

@ Proces projektowania stawow w uktadzie szkieletowym, taczacy projektowanie z symulacja,
spetniajgcy wymagania projektowe humanoidalnych robotéw, robotéw czworonoznych oraz
robotdw latajgcych i innych uktadéw inteligentnych.

Ehein~ O 2230 202559464

8 - [+ ROBOT CNCZ3 - [ROBOT ENCT] °@ 8 P el O SPDABPIE HR - [ xisocheZ - Assambase ]
BTN v cm odn nwss sm we T AT SRR BR 0 T3 RARS @ mE AR GH A RONIM a spas a MM =2 5s cn smss sm Ge 6% A% muSA BRI NRNR E8 &R 8R BN i Coommen | RONKAV = [z
P SN - s . = il Ly
I H SVOINLETS OO & 988 4 &3 s S s LRREEP N OO 4D 1Lew BROOIvIL /LG » 3 00
el il b oAl i dente drie gl b il ol i i e et PP 0 w1 @k S\ S% A6 G7 AEH SERD R W S5 KeEG amlR Go MR 008 WRRS IS TOSW =0 M\ NG WA RARH WAUH AR B AR URRE AR AT W) "
i B 5 o T ovaes dsn- ] s | A - NI iRobd
i il 2 = e Ein @l TEAn s Ne0w/ /00NN /S ew
ey ELlrr LI aEBEw O we-as @/ /OOANNTT /e B+ xaochel3- [Asembasef] X |+ L
i+ *ROBOTCNCZ3 - ROBOTCNCI X |+ | o saeman [ay ¢o9- - @ L - =0 OB
e - [smTam o EFatEE Qb ¢ 9P U-S-@ S-DH-W- ®- 0o EEN0 - P coenirtat %
i - N T

(IcHAN TANG
()gan ang cung 40efaut)
(lgan ang cung 2(0efut]
(lgan ang cung 3efaut]
(3020 ANGLE BRACKET
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(130 20 AL sRACKET
(=100 KEPDetaufextiet)
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BE MG BESR SN ®E M4 S MERR BR M IR WQHS EM W% BN GR A RORCAM Cr B @@~ —ax L MW % EeSR %R ES &% A% GNIR BE MM TR WAWS 59 eR BR MR am RONICHM a snas al@
CORN # S DOVNLESS SO & $BL # £omn  Sawor foim - lhnn woion: CORN # S COINLESS OOP 5 $BB # Lo Bwwms S lim soaon:
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5 s =5 5% s g T s Y- il gl B : o Y s
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Dl =Gt O wen R EAlr s v ERde O m s TRE®E /S AQONNTT S 2w & wien “SeieE E4lr e AEDdw O W s aE O T e
e Sz (man g X+ s S i Ay Z [ M e X =
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Projektowanie robotéw Projekt Cyrulika
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Numeryczne urzadzenia sterujgce | GSK

@ Platforma projektowania mechatronicznego i wirtualnej inicjacji montazu

@@ -

Roboty, urzadzenia LEREERR © e uEE0 e 1 ¥ -
obrobcze (centra obrobki,
maszyny do wlewania, itp.)

RO S OONNT S -e

Definicja i sterowanie
mechanizmami ruchowymi,
takich jak umozliwiajace
ustawianie pozycji, tasmy
przenosne i cylindry

Obstuguje modelowanie
sensorow za pomoca
wbudowanej biblioteki

@ Nauczanie

Algorytmy interpolacji robotéw,
w tym kilka podstawowych
algorytmow interpolacji, takich
jak proste linie, okregi, skrety
itp.

Mozliwos¢ wyboru wielu trybow
programowania dla robotow
przemystowych, takich jak tryb z
‘ ‘ trzymaniem w reku narzedzia i tryb z
[X_‘V 0 | ‘ trzymaniem w reku prefabricatu.

1794.52mm
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Sprzet edukacyjny
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Symulacja montazu silnikéw, Assembly

ObEJmquca roboty urzqdzenla SimUIation r;%ﬂxze ﬁﬁiﬁﬁjﬁ{zﬁ%é&E&& ﬂé?’;g%z 1;;;3 A;i Ei;.;ﬁglgﬁx 1@1 ;@?
! 5 ik MEA #ih
Szybkiego Wymiany’ linie #=2 O FEE  RlEm  J=a s 00ENER@W CLaEEE D EOT/ /00NN v

Gt ¢ C-@-@-4-0H B =09 [00EEw -

transportowe i rézne sensory

Symulacja blizniaczych
cyfrowych, gromadzenie danych
z linii produkcyjnych oraz
mapowanie danych z
sterownikéw ruchu i danych PLC
do systemu symulacji

Wykorzystuje architekture
CAD opartej na 3D jadrze
geometrycznym, umozliwiajac
potaczenie Swiata fizycznego i

wirtualnego

\\\\\\\ WA WE mE A s

O = @ &5 % MmETEQGO

GRS EEAGE RERR 0EARD RSN WS ERRE ER ISER DER T

Packaging
Simulation

T <F2> ST de- ¢[FP- - @ ¢ DH- B =09 00m -
o8 Shitrol> ST M RABSESE

Symulacja pakowania materiatow,
obejmujgca talerze wibracyjne, wiele
linii transportowych, roboty, napedy

Bl REA £

Ne®E/ S OONAT /e

silnikdbw, montaz materiatdw, transport
materiatéw i magazynowanie
materiatow

D [

Dzieki gromadzeniu danych, mapowaniu
danych, informacji o materiatach i
urzadzeniach ruchowych, mozna

przeprowadzi¢ wirtualng inicjacje montazu
blizniaczych cyfrowych zaréwno w sprzecie,
jak i oprogramowaniu

BEeATEE
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Stosowanie procesu ciecia laserowego

inquite  Tool ep R FT SemBly - | AChial. ~[Defal G

d  Weldments PointClouc DataZichange Hedl PMI Toos Viuslie Irquire Electode Mold Simuletion App | ROBOTCAM o [Finda commard Clg@--8

ilcies  Applications Wndow

dycyjne metody programowania Rozwiazanie 1
" - g A0 LA@RERD O 4L v %ot skbas O
naplnaja sle na Obs*uge Zl’ozonych . . . B —ansion  Wender Meckatonic = Asssmbly Move Connect  Contrcller ngamP(mWh ce Calbation  Sculpture SuraceGrindng SprayPaintirg WAAM Lss Welding \éﬂ: ‘;?: G\Vddt ‘Zpu About Help
“© dREE s EE s HEA 5 Iawm i I

czynnikéw, co utrudnia dostosowywanie 5 EAlr i EGARG N N BGE//00NNT e
parametrow w czasie rzeczywistym i R o— v o
zapewnienie precyzyjnego ciecia.

¥ Paramete Set roX

Stat e 2 Goal 0 S ded 5 ;
MinY 180 MaxY 180 Coeff @2 —
1.Precyzyjny aIgoryt b D G o =
MR :[amy | collsencbitty \A
ensosanc vV ¥
L Juans ‘mll - ‘- v ¥
'uf?:?u Rokott V v
o o vV v
j:?r:i;:ﬁ;:s: Squala vV ¥
2 5 50 4 L4
...................................................... g v
v v
50 ! v
nologia opracowana indywidualnie —
H . . . ) - 120 3 v
przez iRobotCAM gteboko integruje sie z PN E v
- 4 . . L™ ol TS ‘- vV ¢
wysokiej klasy robotami i urzagdzeniami T i 5 v v o
f - v v 3
laserowymi, generujac zoptymalizowane Lo st

sciezki ciecia, ktore sg wielokrotnie

weryfikowane i dostosowywane poprzez
wirtualng symulacje.

OZWiannle 2 W kE TR s

ednokrotne precyzyjne ciecie w
zeczywistej obrobce, gdzie doktadnos¢
wymiarowa formy i wykonczenie
powierzchni osiggajg bardzo wysokie

standardy, co zmniejsza pOzniejsze procesy

I poprawia wydajnosc¢ produkcji i jakos¢
produktu.




KLIENT
PRZYPADKI

0

iRobotCAM 18

Stosowanie procesu rzezby

pblioteka robotow iRobotCAM umozliwia
tatwy import lub dostosowanie modeli

Da szczesliwego ey ‘
s SR AN )
Welding Weld Filet Groove Spot  About Helo
cutting Bead Weld Wed Weld
pe ] n R W

¥ M Toos Vswlze Inquie Becode Mcld  Simation

III. @@j ef

Controllr Program rocess Worcpace Caionation | Sccloture: SufaceGrinding SprgPaintirg WAAM L
et

ezs ) BE B HEA

robotow, jednoczesnie szybko tworzgc
srodowisko cyfrowe dla prefabricatéw,
uchwytow i innych elementow.

Opracowane na platfor
wykorzystuje

Generuje trajektorie roughingu i finishingu
dla modeli w wielu formatach, zapewniajgc
precyzyjne sterowanie doktadnoscig obrdbki.

App | IROBOTCAM

o memm s BR s
FEr a=2Gde O

nEA .
he®w/ /OONNT /=

= singlePick.

b ¢ P B @ @ 4D B =0w- 0amw -

&t 2 K e

Workspace Clbration | Sculpture SurfaceGrinding SprayPainting WAAM  Laser  Welding Weld Filet Gioove Spot  About Help
] Wield

cuter
e

=l s A ERES| O W N “hEDE/ SOONNT S

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

1 405 5D
1. 550550
1. 560550

Bead Vied Weld
5w s

awnie wizualizuje trajektorie robotow i

wykrywa kolizje poprzez symulacje,

zapewniajac precyzje przy rzezbie
ztozonych powierzchni.




03 KLIENT
PRZYPADKI

iRobotCAM 19

Projekt malowania robotem na Uniwersytecie Potudniowo-Wschodnim

FrecFom  Wieome  Diectfdt Assembly  SheetMeal  Weldments PontCloud Datachange Hesl  PMI Took Viusize nquie Flecrode  Mod  Smultin App | ROBOTCAM | 2 [Fndacommand__ Q| @ @ —

Osigga pozycjonowanie czesci w E @@DE]BB o4l L@ BEEDO 4 ¥ = 2tslbuws 00

b e (et o2l ot olizion Wandsr Mechstronic | Aszer m, mect | Conrllr Progam Proces Wepace Calfbton | Slpre SufoceGinding Spropaiing WANM Lo Wdng WS Fll Groove Spot  Avout el
det tting Bead Weld Weld Weld

s gemm = @ e nEA po)

wszystkich warunkach pracy, bazujac e - © A i siieRaw SR heer /00NN v
na cechach CAD.

- ¢ 9P - @ ¢-UH- B =09 [J0E=00 -

Obstuguje optymalizacje trajektorii i
wykrywanie kolizji.

M| Tools Viwalze lnquice Flectiode  Mold  Smulation  App | IROBOTCAM & [Find s command ale @--e

Wizualnie symuluj

& l . @ @ 5 W "’\7 D & E &#g @@
s o T robota, w

..;»;aquor-‘umw NRew/ /00N AT e
=

9 ‘9P @ @ - ¢-LH B =09 (0ER

......

bko dostosowuje sie do zmian w
modelach czesci i wymaganiach

......

......

dotyczgcych przetwarzania, aktualizujac

programy robota bez potrzeby
ponownego programowania, co

el tofnish.

znacznie oszczedza czas i wysitek.
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Wspoétpraca robota i pozycjonera

T Fle Bt View et Awbutes Inquie Toos Udies Applcsions Window Help Cloud ZNIDAL P64 Asembly- [ M 2THFEREST-Z- (1]
Shape FrecFom  Wirelrome  Directfdit  Assembly SheetMetal | Wieldments PointCloud DataExchenge  Heel  PMI Tools Inquire_ectode  Mold__ Simulation _App | IROBOTCAM

E@@DE]BB&Q SAH L@ UEED O L ¥ A ILEwD 00

iodel Import Export Close Save Save Export jation  Collsion  Wander Mechatronic | Assembly Move  Comnect | Controler Pro kopsce Colbration  Sculpture SurfaceGrinding SprayPainting WAAM  Lsser  Welding Weld  Filet Groove Spot | About Help
A Model detecti et Beod Weld Weld Weld

e | wemE s B s nEA - g s oy s
AT LI AERE®(® 1 - ¢ DEZIZIO0) Y MR

Z-m x|+

o [Fndacommend Q| @ @ -

Wykorzystuje rdzen ZW3D do

szybkiego cyfrowania urzgdzen i
procesow.

Qb ¢ 93 S @ @ ¢ OH-B =090

Obstuguje
dla ré

OSigga pozycjonowanie czesci w
skomplikowanych warunkach,

bazujgc na cechach CAD.

ZWID225Px64 Assembly [ Defout 23 - (Defout]

Korzysta z cech CAD d
pozycjonowani

=i, tes
Shape  Freefom  Wirefame  DictEdt  Asembly ShectMel Weldments  PointCloud Dtafichange  Hesl PM| Tooks \Visusize lnqure Fectode Mold  Smulaion App | IROSOICAM

E@@Dlﬂ@@o & i “QE:S:@I@@ 4 ¥ »%ruvnza,asﬁe

e @ -

A
e @W\V\V@l@w [HaizEss

Q- (9P @@ # OH B =0 00w -

8=

ER AN

sa5

® ki @l

tywnie wykrywa zaktécenia
ruchu robota, pojedyncze punkty,

dostepnosc i btedy trasy, zapewniajac
bezpieczng i wydajng praktyczng
produkcje.
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Aplikacja malowania za pomocg robota spryskujgcego

osowaniu zintegrowanego
rozwigzania iRobotCAM udato sie

2 lhquie  echode Vol App_| IROBOTCAM

@ME{BD ORAl LEBEEND S 4 ¥ “ 2 ilbas 00

Vodel Impott Ecpor: Close Save Save Sim. n Wander Mecharronic | Asserbly Move | Conrect | Controler vmgam Prozess Vlorkspace Calbration | Sculpture cing SpreyPaintng WAAM L Viedng Weld  Filet Groose Spor  Abeut kelp
fs M # tirg Beod

Weld  Weld  Weld
s fEEE o« BE s HEN = Ii%%l} O
PR A2EAW( D) W oml -k O/ /OO
B+ BEEGERGT T X+

udanowo osiggna¢ automatyzacje i
inteligentng optymalizacje planowania
tras malowania.

Zapewnia jednolite i precyzyj
jakosciowo malowani
czesci z krzywoli

orzysci z otwartej architektury
procesowej i poteznego silnika fizycznego,
co umozliwia bezproblemowga integracje
miedzy symulacjg malowania a rzeczywistg

CINISER

CRREBO O AN D LAB BEOO e Ile @ 00 = Le@ Gtebia wspoétpraca z robotem s
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s on wexn | an nsn e " Znacznie zmniejsza
R AR S - [©] waze ZL eI v ER@e O EERE -h e 6 /OONNTI/ @@
- S|+ - gpiRobotAGVCaRi 1923 - Defaut) X |+ i
5 viXE Ol omion s msmen Q- ¢ 9P U @ @ o-0OH- B =D JomEW
pp i oy
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o achnicznej wiedzy
L RESRmS 0
=251 tycznej iRobotCAM w dziedzinie
ine programowania i wirtualnej komisji
umozliwito wspolne opracowanie wtasnego
rozwigzania offline programowania dla
produkcji wysokiej jakosci urzgdzen do
malowania, obejmujacego caty proces od
projektowania trasy, poprzez optymalizacje
o - = werefze@Te o0 Qe e procesu, az do tgcznego debugowania linii

produkcyjnej.






