


Obsah

1 Uvod do spolecnosti

- Prehled
- Tym
- Vyvoj

2 Uvod do produktu

| 5 - Architektura produktu
S A - Vlastnosti produktu
- Funkce produktu

@ am

3 Zakaznici 12

- Aplikace designu ztélesnéné inteligence

- Ciselné fizené zarizeni | GSK

- Poutziti laserového rezani

- PouZiti v sochafstvi

- Malovani robotem na Jizné-vychodni univerzité

- Pouziti v malovani s pomoci postrikovych robotd







0 Predstaveni
spolecnosti

- RO

Nankingska spolecnost Yueling Information Technology Co., Ltd. byla zaloZena v dubnu 2020 a

sidli v Nankingu, provincie Jiangsu. Software pro navrh a simulaci robotl iRobotCAM je hlavnim
Prehled vyzkumné-vyvojovym vysledkem spolecnosti.
VyuZivaje vyhody CAD architektury zaloZzené na 3D geometrickém jadru a vychazejic z CAD dat,
iRobotCAM freSi z hlediska struktury problém presnosti aplikace v 3D modelovacich scénafich.
Vytvarenim digitalizovanych scén pramyslovych robotl Ize uspokojit vysokou presnost aplikaci,
jako je robotické svarovani, lakovani, ryti, leSténi, laserové fezani, aditivni obloukové procesy ci
3D tisk z uhlikovych vidken. S ohledem na pohodli navrhu télesné inteligentnich systémd
poskytuje iRobotCAM rychla FeSeni pro navrh a simulaci télesné inteligentnich systémd.

Vyvojovy tym spolecnosti se soustfedi na nezavislé inovace, zaméruje se na programovani a

Tym simulaci primyslovych robotd a technologie digitalnich dvoj¢at. Samostatné vyvinuty software
iRobotCAM pro offline programovani a simulaci robotl prekonal klicové technologie, jako jsou
algoritmy robotické kinematiky a fyzikalni simulace, a je kompatibilni se stovkami znacek robot,
v€etné Guangzhou CNC, Inovance, Turing, ABB a KUKA. Na zakladé geometrického jadra ZW3D je
dosaZzeno bezproblémové integrace nativnich dat CAD, coZ umoZnuje programovani s presnosti na
mi:{ometry. Tento software jiz nasel uplatnéni pfi vyrobé ¢ipd, montazi sloZitych elektro-

medhanickych produktt a v presné obrgbé. . . _
2021 Vyvoj nahledové verze iRobotCAM byl dokoncen, spolecnost Yueqing

ROZVOj Technology navazala strategickou spolupraci se spolecnosti ZWSoft.

) 9023 Spolecnost Yueqing Technology oficialné vydala v dubnu verzi iRobotCAM
V1.0 zaloZzenou na CAD architektufe, kterd disponuje komplexnimi
schopnostmi robotického zpracovani.

) 2025 Nova generace platformy pro navrh a offline programovani robotd, ktera
spliuje pozadavky na offline programovani robotu a virtudlni ladéni, navrh
a simulaci fyzicky inteligentnich robot0.

e

)

Q 2026 iRobotCAM vydava multiplatformni verzi V2.0, ktera vyrazné zvySuje
efektivitu télesné orientovaného inteligentniho navrhu a offline
programovani.
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Predstaveni
produktu

Architektura produktu iRobotCAM

Aplikacni vrstva

Navrh a simulace télesné inteligentnich

. systémd
Svareci technologie Rezbarské Femeslo

Nastrikove Lestici technologie
technologie Laserové fezani

Aditivni vyroba Virtualni ladéni

Navrh robota iRobotCAM a
platforma pro offline

Vrstva platformy

programovani

Podkladovy engine

3D geometricky motor

Fyzikalni pohybovy motor

Algoritmus generovani trajektorif
Roboticka kinematika

6. iRobotCAM
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intelligence / n
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Predstaveni
0 2 produktu

iRobotCAM

Funkce produktu iRobotCAM

Poskytnout kostrovou navrhovou architekturu,
@ Navrh ztélesnéného inteligentniho robota podporujici navrh sériovych i paralelnich roboti

Shape Wireiame Assembly Defa Exchange Heal PMI Tools Visualize Inquire | IROBOTCAM

LRRERR R @O AT L@ EE

#WAE SN G XAl R4 S SHECE IR BHERT &E IRl BRXER B | df | BER RFERE TZ T

® |Find a command a @ @--8x

8/ | iRobotCA

& it Rt LA
e =50 o [Clentreassembly - f 25 M EE@S © O W shgerck | 3 ==
Manager ) i  ® % Lowerlimb assemblyZ3ASM X | + l ’ Ix
< [Show Al -t tosearch | Y& de- 9P O--@-
Fa = <right-click> for context-sensitive options. 3
2 e 0
posembyfods ——————————— [ <Shift-right-click> to display pick filter. S
- ¥ & Lower limb assembly Il
w5 @ (-renis link
[ @ (~)L_hip_trochanter A
[ ® (-)L_hip_trochanter_C
o |
= |

| _ il —_ o @== =
- . STEP 1
@ Proces navrhovani robotd
START ,,.,,,,,_,,,,,_,....-. ............ Importovat 3D ...........-_..“, ............... .
. . - model )
iRobotCAM je zaloZen na
architekture 3D CAD, podporuje Nast STEP 3t ¢ STEP 2
astaveni materialu a /
import desitek 3D formatd, jako . ........ fyzikalnich viastnostf-- D prssasensios %%?:ﬁj komponent
jsou Caita, NX, Solidworks, Creo, ;
ACIS, STEP, a zajidtuje spravnost * STEP 4 STEP 5 STEP®
‘. : , Feni : i Vytvorit
vestavéného inteligentniho ~.Vytvorenipevného .. Vytvorit o N
. . .g télesa a zjednoduseni * souradnicovy -~ pohybovy par
navrhu jiz od zdroje dat. modelu systém
Podporuje vystup URDF a STERT STER S
. . Vytvoreni obecného robota ., Exportovat soubory
MujoCo XML, aintegruje se s ce strukturou kostry ™" *.""Paralelnich mechanisma;-jake™™ FINISH '
rdznymi simulacnimi a je URDF

tréninkovymi softwary, jako jsou
MujoCo a ISAAC SIM.
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Funkce produktu iRobotCAM

Vyuziti softwaru pro parametricky navrh k zajisténi navrhu
Navrh robotické vyrobni linky pracovni stanice s jednim robotem a navrhu robotické vyrobni

@ Offline programovani robot(

‘ . STEP 1
Programovaci proces: - Nastaveni .
Import modelu robota ----> Planovani pracovniho
. , . stanoviste
technologického procesu ----> Simulace
. , L STEP 3 STEP 2

robniho rocesu ----> Optimalizace : L
v P PHMAZACE i Simulace . L arerrereesnens Planovani .-
systemu pracovni stanice ----> Vystup .~ vyrobniho procesu technologi
kone&ného kédui €

STEP 4 STEP 5

o - ~...... Optimalizace systemu ... Vystup zadniho........ s FINISH

Ovéreni programovani: pracovnich stanic o S

Podpora dekompilace programl robot(,
umoZnuje  oveérovani a  optimalizaci
programu robotd
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Funkce iRobotCAM

@ Offline programovani robotd

ZW3D20255P x64  Assembly - [HHLTREMRIEA IR M2 R 10.23 - [Defoult]]
PointCloud  DataBxchange Heal PMI  Tools Visualize Inquire  Electrode  Mold  Simulation App | IROBOTCAM

T2 @ MIEED O 4 v o3

i
Assembly Move Connect | Controller Program Process Workspace Calibration | Sculpture SurfaceGrinding SprayPainting WAAM  Laser

& |Find a command

b2t s EbweD OO0

Welding Weld  Fillet Groove Spot  About Help

ale @-

<chatronic

detection edit cutting Bead Weld Weld Weld
2t 5 8 WRE s BE nEA E T s owm s
- [ @ T ESrrrEr EGA (O @ N ) 5 P P [0 (@14 Y W £
echatronic 5 E 4 SRR S RER 1023 - Default] X | + o s

Gt ¢ 9P U@ @ ¢ OH B =09 [OE0W -

X| =/ <middieclick> to continue.
. Name
| = onic objects
" ) Kinematic pairs and constraints
[ Material
[ Coupling pairs.

a0

e

[ Sensors and actustors
[ Runtime behavior
[ Signal adapter

[ Signal connection
= Signal

[ Collision group

55 Label

[ Motion group.
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Funkce iRobotCAM

@ Procesni modul

ZW3D 2025 5P x64

O seroveho sols  Utiliies  Applications Window Help Cloud Assembly - [+ $EANETE 2N T 775 23 - [Default]] o
ats  PointCloud DataExchange Heal PMI  Tools \Visualze Inquire Electrode Mold  Simulation App | IROBOTCAM & [Finda command G| @ @ -ax

fezani d L W W E 4 ¥ Lt o Kb D OO

Wlechatronic | Assembly Move Connect = Controller Program Process Workspace Calibration | Sculpture SurfaceGrinding SprayPainting WAAM  Laser  Welding Weld  Fillet Groove Spot  About Help
edit cutting Be:

library A5 Model detection 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
s e s
s M-20i0.25 :izﬂulﬁxza [Default] X | +
prondove. .. e 9P D@ - W =-@Oe- Y aER0m
¥ Descartes space | lcke to display pick filter

© Base coordinate ) Tool coordinate ) User coerdinate

UserCoordinate -l 4 x

Linear increment{mm] Angle increment[deg]
10 H =
X RX# 172211
Y- RY+ |-6259
4Z-| 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
X ®C02e0
Pl SAX@COC
| Name | Tpe | pameter | Notes
1 loc-1 CPOS 308.36268,617.2...

‘ -

2 llec:2  CPOS 303242836194

3 lec-3  CPOS 29812299621
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,
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Funkce iRobotCAM

@ Procesni modul

library

] =

Mechatronic
[IX[s

Name Type =
@ | | > [ Basic jic objects

FET——

- X WAL mLs
Model Import Export Close

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

nts  PointCloud Datafxchange Heal PM| Tools Visualize Inquire FElectrode Mold  Simulation App | IROBOTCAM & Find a command 2

s w e owm @ %E@ :ﬁ i d @9 = S /E&gg@@

Save Save Export | Simulation Colliion Wander Mechatronic = Assembly Move = Connect Controller Program Process Workspace Celibration  Sculpture SurfaceGrinding SprayPainting WAAM  Laser Welding Weld  Fillet Groove Spot | About Help
As Model detection edit cutting Bead Weld Weld Weld
& & 5 HELEE s i#fF s A 5 TEH4 5 FHh

Sk s ER@ | O @ Nomal TR S SOV S .
53+ E—EBZ3- RE0AT10] X |+

||l <middie-click> to continue. 2. - @G- -0 H- B- = . LomE
L <Shift-right-click> to display pick filter. - @ @ e o0 R 4 [E]==00

[ Material
@ & Coupling pairs

~ [ Sensors and actuators

J° RBOBA3_ 1490
%7 HBSHES150_18.
3 s1POS

3 520s

3 5305

3 54P0S

3 55P0S

3 56POS

3 57P0S

3 5EP0S

¥ Tool

[ Runtime behavior
~ [ Signal adapter

i 51P0S_SD
4.52P0S 5D
-1 53P05 5D
~iL. $4P0OS 5D
-1 55P0S 5D
.. S6POS.SD
.. STPOS_SD
.4-58P0S_SD

~ [ Signal connection

L+ SignalConnect!

~ [ signal

W

1l-51P0S 5
1l-52p05 5
[l~53P0S_S

“middle-click> to finish,

‘ v o

Ko o

# )

Proces lesténi e )

~ [ Kinematic pairs and censtraints

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 adapterl |
Signal adapter

Signal connect

signal
Signal
Signal A

[ Y

e o S

se i o 5 a
s b & 3 bt e B
T ————p—y P——————— sarin sonnin SpmAs WM e e s e e o G syt g o | A
st 3 T o " ame . o e s e o e o
" s ZTarrr » ¢ BEZIZBR MR/
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@ Virtualni komise Virtualni komise a virtudlni monitorovani pomoci digitalnich dvojcat;
podporuje simulaci komunikacniho rozhrani mezi vice stroji,
synchronizaci vice robotl a planovani multiosového propojeni robotu.

WEE) WEV BA0 EH0 @0 IA® BOW R
D E #wns X BEER ¥ =6

Totally Integrated Automation

ERETEE PORTAL
I IMCDMIKDEMO 1500 » PLC_1[CPU 1511C-1 PN] » F2FFIR » Axis_X_File » Axis_X [FB1]
=] W L, EE @8 g 6 eBRAY G=lat Gl & T G
~ ] IMCOMI{DEMO 1500 A - ol el
Ji‘ﬁmﬁi&i HAE (o i | | Control Panel
o RERRE | B8 Online Access
A o T T PLCSIM (@ PLCSIM Virtual Eth. Adapter @
Y aEEs v BERT7: ‘
= = % TCP/IP communication wit | LUKR -
. i Hes—
= g . = @  Virtual Time Scaling
“Local Ope”. Local_Ope” [
- onoen e oRRe SRS s wor
BN postr 0oz it T [ |Im } (@ start Virtual §7-1500 PLC
= wesenolons] s
B Instance name [€7-1500-0 >
~ [z Avis X File | EN — ENo—— 1P address [X1] >
- porxlal ¥ B subnetmask 2
@ Locel_Opc [DB10]
@ et x[0es] Oefault gateway ,
> R PLC type. Unspecified CPU15( v >
) G Tome SLocatope s S e < ]
» oSBT oradsoTi s ~[T%
» @ rcEs M-;ﬂ)_‘ o8] (28] [wwes B i
» L puc siigsea : 1 Active PLC Instancelz): > L E L O
> L iR w2160 S7-1500-9 /192168188 )@ % » Ciror)
» (i taskaty “iHome" » [ abfeb]
» G Toces N S » [ SNANACS Motion Conrol
» [ orcuai@ifE » LiEE O
» (i i SR MovE
5 BRI e p— <l i 5
LF PLC ISTOIRY o— cal_Ope”. 2L
= PLCIRBATIE <+ oum —-orcuAB-iol ‘ | &% =]
» i » LT
& Runtime Mansger Por{30000] (] > L AR
[ Virtual SIMATIC Memory Ca. B orcus
1 Show Notifications St
2 Function Manuel e N
= < i >
v
fEiE
» [ SiwaTCident
> sivaacs
» [ Eneray suite 7
q i D < i B,

| NE S BRI WM We 0 RM S5 SuEsR BE PMI TH Wt TE Gf  MCD  App HRE GE S

PRNLPOLOSNCETH A DOS F ¥BL A & & 4idld &

SmI WE M BN ER ER M B oA SR TH Smun WEE R 0T MBS AN B BR BFSIR S5 BUNS GHSSTESE RSHE RSOSE rsamrm mmau B SHmM mECs

Tami s £ po 2w

[@] waze ‘ERlresunze ) B ) 5 Va Zd o) e R M P 5
- a% T_GB1_KP2_AC_SD_5523_GJ11.SC3.Z3 - [Default] X  +
°1 [¥le Qb ¢ 9P U@ @S- H- B =m0 JOER - | Panel

| Onlne Acces
PLCSIM (@ PLCSIM Virtual Eth. Adapter ®
@ (EEEmmSE
= > [ & (~)SDD01-0. FRHRGFRIE % TCP/IP communication wit
o) > B & ESEBs I z =
Ay @ Vil Time Scaing_
(~)SDDO1-0... EHiiEY ) ]
3 (Ceooor vt a0 o 1w
@ start Vil 71500
2 Instance name 57-1500-0
e ’SDDN S| Eﬁﬂﬁ 1P address [X1]
1500010613
150001 01 B swnetmask
15000 5120 ot preuey =
{(~)SDDO1_BFG).8 | & 2.
Con e PCtpe  Unpeced CPUTSC v
5 ™ S = &
[ @ 5
T Active PLC Instancets
sas0s  jiieies ) © E El,
> RS
=
> =
Runtime Manager Por{50000| [
Vinual SMATIC Memory o |
Show Notifications
)
8001 =
(~)SDDO01-02-02-8 $2FH
W (T AL
(=)PM-v45.
150001062
500070614
7 o b A
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iRobotCAM .14

Aplikace designu ztélesnéné inteligence

@ Proces navrhu kloubové kostry, spojuje navrh a simulaci, spliuje poZadavky na
konstrukci humanoidnich robotd, ¢tyfnohych robotd a létajicich robotd a dalSich

PoEESE~~Or ) WEID 025 5Px64 458~ ROBOT CNCZ3 - [ROOT CNCI P EHeBN~O SN R rsoche -{Asembase ]
BEEON -+ T dn Aews #E ws wh AT WRGR R a1 T3 AR GW e #a e Apv osorcan BEEENN »2 oo 4u s mR Ne % S5 MESA R MM IR NRNX EO R0 HA 0K Ae Coodeader | RO o [ghe

: . o s ) s g Lyt & Y oK 6
CIPH # SOOVNLETS 9OS & $BL A <50 o o in SRESRb oS al LS DROerIs nokt o 00

R R e T e St AR A gt “ st am
5 o | puan ola s 5 - N iRobd

- e asHE SN
Znwe s 5 ) RS AT
Dol =t - 5 PRI AEREw O Wegn NE®E /S OQONNTT SR
LT 55+ *ROBOTCNCZ3- ROBOTCNGI X |+ =

e e R W= e e

(IcHAN TANG

(-cua sau 2DefaulSexblel)
renlDeiat)

¥ Fangecootnte

118 8 10 0 nentDeiau

FOLE REETIIEN e R R EReB O AU 22 se -1 1M AsermblyZ3 - [LMain Assrniyl] c@ s

HE EEWS FN S 8% 8% METR ¥R W I Nihd EA bR uu §iR App IROBOTCAM,

# SOOBNLETS SO & 9BL 4 §mn, o i e CIPN # STVOVNCETS DO® § 9L & & 3o

HE N BB G CUARE B D8 M MR L5 ea T LN RRS S5 NE SR 93 ’@/ Ba ERMT €K 2B AR MU CRSS K DA 6A AR DL 6 RS S BAR WE NS ETRU ON BE BB WE2ET B2

A1 MW S EERE ER S5 ¥ A% AR GE M TR NS EW m6 B (R Am  IROBOTCAM o ez “lE @ oex
LA - A Fw hoEcsys -
o @A - 10

S Sl i s g e Esem des - rmm. Y-
xohen “uwe sasn . = sbin ¢ ans Insi . E s zem
D = G- e R EAlr s v ERde O m s TRE®E /S AQONNTT S 2w ] = it T[22
T Sz (man g X+ s <
P “ThEsasn Yo ceste-mmmmmn A% D@ @- H-W-m]®- 03200 - S IR B
% o] SR P i

wwsa
~ & smartEngines.

ain_Assembly

(-Suspersion Vasatan

(Pusition Fix Varsaylan
(Mo varaytan

557 @ Smar Engines 111542 850

aragtian

anding Gear Varsay7an =
vasaytan

Narsagtan

Varsaytan

(ot Vs an
(Mot Vasagtan
(-)Fied Landing Gear VasayTan
Varayian
Varsaytan
Versaytan

cvarsay2an

Varsagian

v

Marsaytion
arsaylan
Varsaytan
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9 oGHes~ O iRobotCAM for ZW3D - .
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Ciselné Fizené zafizeni | GSK

@ Platforma pro mechatronické navrhy a virtudIni komise

Roboti, zpracovaci = [ ey g o r—— i ———————— e
o, , e ii@c::ullfﬁ@ = W z’vg\u«,msgg@@
zarizeni (obrabéci centra,

yom Process Wiorkspace Calbration | Sculpture SuraceGrinding SprayPeinting WAAM  Laser  Welding Weld Filet Groove Spot | About Help
<<<<<

!l;&ﬂu@‘:- ingle Pick RLSLACR /,oou\,w/»w

vlizové formovaci stroje pi2 Tk : B bt
atd.

Definice a fizeni pohybovych
mechanismu, jako jsou
rotativni zajisStovaci prvky,
dopravni pasy a valce

Podporuje modelovani
senzord pomoci
vestavéné knihovn

@ Nau¢ovani

Interpolacni algoritmy robotd,
vCetné nékolika zakladnich
interpolacnich algoritmd, jako
jsou prfimky, oblouky, klouby
atd.

UmozZnuje vybér nékolika
programovacich rezimu
pramyslovych robotd, jako jsou

[_‘ i : ' : ’ rezimy s ru¢nim nastrojem a s
l : ruc¢nim dilcem

1794.52mm
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Vzdélavaci zarizeni

C monta’ie PEEsd TE B M Ap B FE OBE (B 49%
SO = @ 5% MEEE @ 0

m Oto r 0 REEER fWE LR S BECEHS BRER B MR TEAR R LRRE & TZER I 2T

Simulace montaZze motord,
vcetné robotd, rychlych
vymeénnych zafizeni, dopravnich
linii a rdznych senzoru PR~
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Simulace digitalnich dvojcat,
sbér dat z vyrobni linky a
mapovani dat pohybového

ovladace a PLC do
simulacniho systému

Vyuziva architekturu CAD
zalozenou na 3D
geometrickém jadru k
umoznéni propojeni fyzického
a virtualniho svéta
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Simulace baleni material(, véetné
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linii, robotl, motorovych pohond,
montaZe materiall, dopravy materiall
a skladovani material(
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Pomoci sbéru dat, mapovani dat,
informaci o materialech a pohybovych

zarizenich se realizuje virtudlni komise
pomoci digitalnich dvojcat jak v
hardwaru, tak v softwaru
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Pouziti procesu laserového rFezani
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parametry v realném case a zajiStovat
vysokoucelné fezani.

1.Pfesny algoritmus
trajektorie

atné vyvinuta technologie

o0botCAM se hloubé integruje s
vysokorychlostnimi roboty a
laserovym zarizenim k vytvoreni
optimalizovanych rfezovych trajektorii,
které jsou nékolikrat ovérovany a
upravovany prostrednictvim virtualni

imulace.
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em zpracovani dosahuje
ednorazoveho vysokokoristného rfezani,
pricemz dimenzionalni pfesnost a
povrchova hladina formy dosahuji
extrémné vysokych standardd, sniZuje se

nasledné zpracovani a zvySuje se vyrobni
ucinnost a kvalita vyrobkd.
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PouZiti procesu ryti
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nihovna robotl iRobotCAM umoZnuje
snadné importovani nebo prizplsobovani

modelt robotl a soucasné rychlé vytvoreni
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digitalniho modelového prostredi pro dily,

drzaky a dalSi soucasti.

Vyvijena na 3D CA
vysokou

1 TFO3
1. 520550
1 SFO55D
1 405 5D
1. 550550
1. 560550

eneruje trajektorie pro hrubé a jemné
zpracovani modeltd v rdznych formatech, ¢imz
zajistuje presné ovladani presnosti
zpracovani.
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About Help

Bohaté algoritmy z
robotl rych
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Prostrednictvim simulace umoznuje
intuitivni vizualizaci trajektorie robota a

detekci kolizi a zajiStuje presnost pfi ryti
komplexnich povrchu.
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Projekty malovani robotul na Jizni-vychodni univerzité
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Diky funkcim CAD umoZznuje umisténi = it = e
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cutting Bead Weld Weld Weld
Iz

dilu v vSech pracovnich podminkach. P Sb reo v M e T u me ER

Podporuje optimalizaci trajektorii a
detekci kolizi.
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Vizualneé

TE

Rychle reaguje na zmény modeld dilG a

pozadavku na zpracovani, umoznuje

aktualizovat programy robotU bez
nutnosti nové programace, coz znacneé

uSetruje cas a usili.
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Spoluprace robota a rotativniho zajiStovaciho prvku
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Vyuziva jadro ZW3D k rychlému
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digitalnimu modelovani zarizeni a
procesu.
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Podporuje
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Diky funkcim CAD umoznuje
umisténi dilu v komplexnich
podminkach.
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Proaktivné detekuje ruseni pohybu
robota, singularni body, pristupnost a

chyby v trajektorii, ¢imz zajiStuje
bezpecnou a efektivni vyrobu.
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Aplikace malovani pomoci postrikového robota

im integrovaného resSeni
obotCAM bylo uspésné dosazeno
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automatizace a inteligentni
optimalizace planovani trajektorii 0
malovani.

ZajiStuje jednotnou a pr
malovani pro sloZi
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oteviené procesni architektury
a vykonného fyzikalniho motoru
umoznuji bezproblémovou integraci
mezi simulaci malovani a skutecnou
komisi.
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0 spolecné s vyuzitim odborné
osti iIRobotCAM v oblasti offline
programovani a virtualni komise vlastni
reseni offline programovani pro vyrobu

vysoce kvalitniho malovaciho zafizeni,
které zahrnuje cely proces od navrhu
trajektorie pres optimalizaci procesu az
po ladéni vyrobni linky.
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