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4 iRobotCAM

Nankin Yueqing Information Technology Co., Ltd. zostato zatozone w kwietniu 2020 roku i znajduje
Przeglad sie w Nankinie, w prowincji Jiangsu. Oprogramowanie do projektowania i symulacji robotéw
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 robotow, lakierowanie, rzezbienie, szlifowanie i polerowanie, ciecie
laserowe, przyrostowe spawanie tukowe i drukowanie 3D z wtokna weglowego. Z myslg o tatwosci
projektowania w zakresie inteligencji ucielesnionej, iRobotCAM oferuje szybkie rozwigzania do
projektowania i symulacji inteligenciji ucielesnione;j.
Zespo6t badawczo-rozwojowy firmy opiera sie na niezaleznej innowacyjnosci, koncentrujgc sie
na programowaniu i symulacji robotéw przemystowych oraz technologii cyfrowych blizniakow.
Opracowane niezaleznie oprogramowanie do programowania offline i symulacji robotow
iRobotCAM przezwyciezyto kluczowe technologie, takie jak algorytmy kinematyki robotéw i
symulacja w silniku fizycznym, jest kompatybilne ze setkami marek robotéw, w tym Guangzhou
CNC, Inovance, Turing, ABB i KUKA, a oparte na rdzeniu geometrycznym ZW3D umozliwia
bezproblemowe potgczenie danych CAD, osiggajgc precyzje programowania na poziomie
mikrometra. Oprogramowanie zostato zastosowane w produkcji chipéw, montazu

skomplikowanych produktéw mechatronicznych oraz obrobce o wysokiej precyzji.

Zespot

ROZW()j J) 2021 Wersja preview iRobotCAM zostata opracowana, a firma Yueqing Technology
nawigzata strategiczng wspotprace z Zhongwang Software.

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

robotéw.
é) 2025 Platforma nowej generacji do projektowania i programowania offline robotow,

umozliwiajgca programowanie offline i wirtualne testowanie robotow,
projektowanie i symulacje robotéw ze sztuczng inteligencjg embodied.

o
AL iRobotCAM ogtasza wydanie wersji wieloplatformowej V2.0, znacznie zwiekszajgc

efektywnosc¢ projektowania inteligencji uosobionej i programowania offline.
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Wprowadzenie
produktu

iRobotCAM Architektura produktu

Warstwa aplikacji

Projektowanie i symulacja
inteligenciji ucielesnione;j

Proces spawania
Proces natryskiwania
Wytwarzanie addytywne
Montaz produktu
Rzemiosto rzezbiarskie
Technika szlifowania
Ciecie laserowe

Wirtualna regulacja Projektowan

ucielesnionej / Pr

linii produkcyjnej

Warstwa platformy

Projekt robota iRobotCAM i
platforma programowania
offline

6 iRobotCAM

Silnik podstawowy

Silnik geometrii tréjwymiarowe;j
Silnik ruchu fizycznego
Algorytm generowania trajektorii
Kinematyka robotow

Programowanie offline /
Symulacja wirtualna
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Wprowadzenie
0 2 produktu

Funkcje produktu iRobotCAM

) Projektowanie robotéw z cielesng inteligencjg ~ Zapewnia ramowa strukture projektows, wspierajgcg
projektowanie robotéw szeregowych i rownolegtych

I sop: Wiciiome Assembly Dotafxchange Hesl PMI Tools Visualize Inquire | IROBOTCAM o L@ @--8x

Eu@ HR 2 @& #IT %, L@ IEE O
gl it bt Nl / —\:Rabatcnm
HEMK

g

HLiis gy
-

i =D oA ~ & entire Assembly -ZL st v 2BAe ® W Shglepick

Manager = 52 Lower limb assembly Z3ASM X | +

. Show Al ~ Enter to search YIS LE- PPV P-4
~  <right-click> for context-sensitive options. =

<Shift-right-click> to display pick filter. 3

[5=]

Assembly Node
- & Lower linb assembly

- [A® (-)pelvis_link

[A® (~)L_hip_tochanter A
= [ @ (~)L_hip_tvochanter C

D@ (=1L ip_link_gr edi
[ ® (=)L_Np_link_group _laters
AW ()L nip_tink thigh

i

k Kk @

ig
(A @ (-IR hip_linkirams_thigh

m= 8
Proces projektowania robotow
iRobotCAM opiera sie na STEP 1 STEP 2
architekturze CAD 3D, wspiera START =========== > Importowanie modelu 3D =========== >
i i iesieci o STEP 3
|mport-k|lkud.2|e3|e0|u for.matow 3D, Dostosowanie komponentow modelu =========== > Ustawienia materiatow
takich jak Caita, NX, Solidworks, STEP 4
Creo, ACIS, STEP, zapewniajgc i whasciwosci fizycznych =========== > Tworzenie bryt sztywnych i
o \ STEP 5 STEP 6
poprawnosc prOJelfto,wanla uproszczenie modeli =========== > Utworz system wspétrzednych ======--
inteligentnego od zrodta danych, STEP 7
obstuguje eksport URDF i eksport ----> Tworzenie potgczenia ruchomego ==========-- > Budowa
. : ) STEP 8
MuJoCo XML, integrujac sig z szkieletowego robota ogdlnego przeznaczenia =========== > Eksportowac

réznymi oprogramowaniami do
symulaciji i treningu, takimi jak pliki mechanizmoéw réwnolegtych, takie jak URDF=========== > FINISH
MuJoCo czy ISAAC SIM.
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Wykorzystanie oprogramowania do projektowania parametrycznego

iIRobotCAM Funkcje produktu

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

w celu zaspokojenia potrzeb projektowania stanowiska pracy z

Pl ;;‘

[

Vi (1

- Programowanie offline robotow

i STEP 1
Proces programowania:

______ > i O R TP, F N
Import modelu robota Planowanie START g stanowiska roboczegd
procesu technologicznego - >
Symulacja procesu obrobki = ------ > STEP 3 STEP 2
Optymalizacja systemu  stanowiska ) . SYyMmUIaca ] Planowanie procesow.-"
roboczego ------ > Generowanie kodu ) N procesu obrobki technologicznyeh
koncowego STEP 4 STEP 5

— , ".....Optymalizacja systemy......;....... Wyjscie kodu post-_ e

Weryfikacja programowania: stacji roboczej o procesowego . FINISH

Obstuga dekompilacji programu robota,
umozliwia weryfikacje i optymalizacje
programu robota
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Funkcje iRobotCAM

@ Programowanie offline robotéw

. H ZW3D20255Px64  Assembly - [$fLIRERIZRRIHS MR 10.23 - [Default]]
ostopniowe , e oo I
_ PointCloud Databichange Heal PMI Tools Visualize Inquie Electrode Mold  Simulation App | IROBOTCAM & [Find a command Q| @ @ -8x
. L @ >® =™ @ 69 ¥ 7 / /
rzetwarzanle .J Ta ’E.\ il =] “E s Dt & K &b @D {
iatronic | 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
s

pia; 5 {hE 5 YEBRE s @fE s MEA 5 TE8% 5 EE s
- O - @ T RA(F LI AEBAW(O N W Noma (O 5 V74 V4 [0) (I LA BV i Pl £51
lechatronic B+ SURERERIABUCE 1023 - Default] X |+ =

v]X|s)

@ ) <middlelick> to continue. - ¢ 9P - @ ¢-DH-§ =0 | )aE=00 -

14 ] ] > ]

“dla-clickes tn finich

utomatyzacja ... T dgramowanie S
niestandardowa o . offline

- e EUEPE B B Bt BT Lo
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@ Modut procesu

ools Utilities  Applications  Window  Help ZW3D 2025 5P x64

Cloud Assembly - [* $iE |4 201 L7788 23 - [Default]]

PointCloud  DataExchange Heal PMI  Tools Visualize Inquire  Electrode Mold  Simulation App | IROBOTCAM & Find a command Q@ @ -8x

es ciecia

ats

"1 Pe® i H) L] v > B &
|aserowe O _@ 1y Ji: @ i U a gﬁ o) Fa L] A Lﬁ & @ D | A
g «chatronic | Assembly Move | Connect  Controller Program Process Workspace Calibration | Sculpture SurfaceGrinding SprayPainting WAAM  Laser  Welding Weld  Fillet Groove Spot | About Help
cutting Bead Weld Weld Weld
a3 5 e 5 HEEE s Bfs s HEA 5 TEa8 B Bl s
% Robotteach 7 X [maf s AR A O ® Nom A EBE S S OONAT S e
e, e s
Robot name M-20iD_25 iinulﬁm-ZS [Defavk] X [
o kil - ¢ 9P 9- @ @ ¢ UH- - =D V0= -
¥ Descartes space ko> to display pick filter

(©) Base coordinate () Tool coordinate () User coordinate

UserCoordinate BIE b 4

Linear increment{mm] Angle increment{deg]
10 D N
4X= X+»  [563.548 RX~ RX+ 172211
Y= Vb 508257 RY- RY+ -625
4Z- Z4»| 2035082 RZ- RZ+| 11495

¥ Joint space

Axis1[7] | 66.270 . |———————F—— |1
Axis27] 13403 00 | ——f | 180
Axis3[7] 26221 | 108403 ——— [ 166597
Auisd["] 81381 200 | ——————fF—— 190
AxisS[7] 77933 | 140 | —— 14
Axis6[7] -52760 || -240 | —————{ ———————— 240

¥ Teach programming

$8H S\ X

| Name | Type | Perameter | Notes =
1 loc-1 CPOS 308.36268,617.2... =

2 loc-2 CPOS  303.24283,619.4..
3 loc-3 CPOS  208.12299,6216...
4 loc-4  CPOS  298.59804,6223..
5 |loc5  CPOS  299.07610,6230..
6 |locb  CPOS  299.35721,623.7..
7 CPOS

300,04133.624.4.0

“<middle-click> to finish,
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FUNKCJE IROBOTCAM

@ Process Module

ools Utilities  Applications Window Help  Cloud ZW3D2025SPx64  Assembly - [* SE—Efis % .23 - [RB0BA3-1490]]
P roces rzeﬁb ots  PointCloud Datafxchange Heal PMI  Tools Visualize Inquite Electrode Mold  Simulation App | IROBOTCAM & [Find a command Q& @--8x
y ) =FT
AN NN 5)) ¥ = & Ko O
«chatronic = 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
& 1hE = NB@E s @R s & IZH8 5 HE s
Ne] e = - ELls f n: e 2@ ® 0 W Nomal R/ S OQONNT S e
Mechatronic B 3% 4 *E—EfB73- [RB0SA3-14%0] X |+
o <middle-click> ntinue. - ~ - - - - - - (0]
@" X = L <Sh::(d-rei;htfcl‘vc::ﬁ;s;;ypickﬁhev. -2 @ ¢-0OH B =09 omE=wm
Name | Tpe =
@ > [ Basic ic objects
9 v 5 Kinematic pairs and constraints
n Revolute joint
- ,r Revolute joint
F 25 Revolute joint
. P Revolute joint
E E 25 Revolute joint
P Revolute joint
W ¥ Ji Revolute joint
E J) Revolute joint
[ Material
@ 5 Coupling pairs
Vv [ Sensors and actuators
2 RBOBA3_1490 Robot
%7 HBSHBS150_18 Extemnal axis
3 s1POS Joint position |
3 52008 Joint position |~
3 S3POS Joint position
3 54POS Joint position
3 s5P0S Joint position
3 S6POS Joint position
3 s7POS Joint position
3 s8OS Joint position
¥ Tool Robot tool
[ Runtime behavior
v [53 Signal adapter
~151POS_SD Signal adapter
~4..52P0S_SD Signal adapter
~4..53P0S_SD Signal adapter
~ji. S4POS_SD Signal adapter
21 $5POS_SD Signal adapter
. S6POS_SD Signal adapter,
. STPOS_SD Signal adapterl_
i S3P0S_SD Signal adapter
5 Signal connection
|l SignalConnectt Signal conneci
5 Signal
l~51P0SS Signal
1l 52P0S_S. Signal
7L+ S3POS_S Signal g

|

<middle-click> to finish.

4

FoNIN IR /i)

=Qw-
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_ o ~ Wirtualna inicjacja montazu i wirtualne monitorowanie za pomocga
@ Wirtualna inicjacja montazu .. . . . . . . .
blizniaczych cyfrowych; obstuguje symulacje komunikacji IO wielu

maszyn, synchronizacje wielu robotéw i planowanie sprzezenia

wieloosiowych robotéw.
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- le. EN i — WP address [X1]
B L, - i
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TCP/ communication wi | KCER

Q) Virtus! Time Scaling

WEE
(-IsD001-0.. WIS
(-ISD001_HFG)_Y
Chmost soars

oo oF 100

@ st Viewal 571300 PLC
Instance name 5713005

{-150001.06.3 19 sddress (311
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Zastosowanie projektowania inteligencji ucielesnionej

) Proces projektowania stawow w uktadzie szkieletowym, fgczgcy projektowanie z symulacja, spetniajacy
wymagania projektowe humanoidalnych robotéw, robotdéw czworonoznych oraz robotow latajgcych i
innych ukfadéw inteligentnych.

9 GCHek O BUONEDE 1080 T - OROT OV s
2383 ME mRAN WE We A% AS BESN SN M IN RAS GA G5 WA OB Ap RO a Ceelex
Smira-  BOwHNE S RNEe - BN Bkos -
CIIN 4 SOOWNCESS SO § 998 S £ Sminse- ne
3B ABa 58 @R AUiE v &8 we BN oh NEG WA BR EG 4R RL A MRS a0
Ay Uea-
xuan Thnz 2 Beun zex
Nlp=@-0 o 22 rBlwize cESETLINERAM E -5 CNBBES LSOO N
was ST oKD - ORI X 4
T o Eramemm AL ¢ %929 @60 H-W-mOw- omEm -
7. :-r; & T an ot anr—mnzenen. R VR AL

7}

(2] @ i+130-30 ANGLE BRACKET
Bl Dot x ety
z

CRei s Ovr SWRNED B S g2 - (i gl &
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BEEEN :: 23 % amww wm we AR AT WSB N A IN WAWRK SR 6 WA SR o mowua & ans 20 cex

B sc AR uf sews R ks WE AR EeR N ma TN RSKR Sk A WA DR Ao soREOM o 9@o0x
BEuns - liunl».l P CLCTRNTE TR T S e - Fomacss -

CIRh "' 90‘»9“'&*6@ °°!' G *“l ke el i s COIPJH H SVOINCES S OOP & GBS A L imr-  Sawmn mim- s o
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o B+ smar a3 - Smar Engises) X 4 s wai B4 Main Asemety 23 [\ Main Asemtty] X | 4
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Projektowanie robotow humanoidalnych Projekt Cyrulika
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Numeryczne urzadzenia sterujgce | GSK

@ Platforma projektowania mechatronicznego i wirtualnej inicjacji montazu

Roboty, urzgdzenia
obrobcze (centra obrobki,

maszyny do wlewania, itp.)

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

Obstuguje modelowanie
sensoréw za pomocy
wbudowanej biblioteki

@ Nauczanie

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

\\\mmuu}'mt’tjl‘m L ’ i oq ;7 . z
a@llvml "= (@) Mozliwos¢ wyboru wielu trybow
& e T programowania dla rObOt()W
przemystowych, takich jak tryb z
trzymaniem w reku narzedzia i tryb z

trzymaniem w reku prefabricatu.
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Sprzet edukacyjny

Symulacja montazu silnikéw,
obejmujgca roboty, urzadzenia »
szybkiego wymiany, linie o=@ OWss @EwR =401 AE0Ew Ol NAEs L e0u/ /00NN uy

TTHMALIQBZASM X+

Assembly

BEAE @ AR MO Ap BR WE WE MR 4R 8 Efe L @8-

SO wm S MEERE © 0

S| m u Iatl o n WY fRE GRGH RE4 WESLE AGER NIAAR IRER RU3 EWER EE 1230 INEG AT

e T T e WP U e @re-iH- E-mde Jomw -

transportowe i r6zne sensory e

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

Packaging
. Simuli

%o s WA WE W BN GRE

O @ 5 % MEETE QO

ASE REAGE ARG AAAAE TAAN SNE GRMI BN 2SR 6wk AF

Symulacja pakowania materiatow,

obejmujgca talerze wibracyjne, wiele

uuuuuu

linii transportowych, roboty, napedy
silnikébw, montaz materiatéw, transport
materiatéw i magazynowanie
materiatow

=t T e i m—p—
= = =1 s Dzieki gromadzeniu danych, mapowaniu
danych, informacji o materiatach i
urzadzeniach ruchowych, mozna
przeprowadzi¢ wirtualng inicjacje montazu

blizniaczych cyfrowych zaréwno w sprzecie,

jak i oprogramowaniu
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Stosowanie procesu ciecia laserowego

Inquire WD ROF oA Aoy 1
d Wedmens PortClowd DoizExchange  Hesl PMI Took Viswloe hgure Eectode  Mold  Smudion App  IROBORCAM o Fndacommed Q| @7 - 8
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Stosowanie procesu rzezby
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Projekt malowania robotem na Uniwersytecie Potudniowo-Wschodnim
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znacznie oszczedza czas i wysitek.
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Wspoétpraca robota i pozycjonera
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Aplikacja malowania za pomoca robota spryskujgcego
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Gtebia wspotpraca z robotem s
znacznie zmniejsza

echnicznej wiedzy
stycznej iRobotCAM w dziedzinie
ine programowania i wirtualnej komisji
umozliwito wspdélne opracowanie wtasnego
rozwigzania offline programowania dla
produkcji wysokiej jakosci urzgdzen do

malowania, obejmujgcego caty proces od

projektowania trasy, poprzez optymalizacje
procesu, az do tgcznego debugowania linii
produkcyjne;j.
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