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4 iRobotCAM

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

v Nankingu, provincie Jiangsu. Software pro navrh a simulaci robotd iRobotCAM je hlavnim
Prehled vyzkumné-vyvojovym vysledkem spole¢nosti.
Vyuzivaje vyhody CAD architektury zalozené na 3D geometrickém jadru a vychazejic z CAD dat,
iRobotCAM feSi z hlediska struktury problém presnosti aplikace v 3D modelovacich scénafich.
Vytvaienim digitalizovanych scén pramyslovych robotl Ize uspokoijit vysokou pfesnost aplikaci, jako
je robotické svarovani, lakovani, ryti, lesténi, laserové fezani, aditivni obloukové procesy €i 3D tisk z
uhlikovych vlaken. S ohledem na pohodli navrhu télesné inteligentnich systémU poskytuje
iRobotCAM rychla feSeni pro navrh a simulaci télesné inteligentnich systému.

Vyvojovy tym spoleCnosti se soustfedi na nezavislé inovace, zaméfuje se na programovani a simulaci
Tym primyslovych robotd a technologie digitalnich dvoj¢at. Samostatné vyvinuty software iRobotCAM pro
offline programovani a simulaci robott prekonal kliCové technologie, jako jsou algoritmy robotické
kinematiky a fyzikalni simulace, a je kompatibilni se stovkami znacek robotu, v€etné Guangzhou CNC,
Inovance, Turing, ABB a KUKA. Na zakladé geometrického jadra ZW3D je dosazeno bezproblémové
integrace nativnich dat CAD, coz umoznuje programovani s pfesnosti na mikrometry. Tento software jiz
nasel uplatnéni pfi vyrobé Cipu, montazi slozitych elektro-mechanickych produktlt a v pfesné obrobé.

O 2021 Vyvoj nahledoveé verze iRobotCAM byl dokoncen, spolecnost Yueqing
Rozvoj Technology navazala strategickou spolupraci se spole¢nosti ZWSoft.

O 2023 Spole¢nost Yueqing Technology oficialné vydala v dubnu verzi iRobotCAM V1.0
zaloZzenou na CAD architekture, ktera disponuje komplexnimi schopnostmi
robotického zpracovani.

O 2025 Nova generace platformy pro navrh a offline programovani robotu, ktera splfiuje
pozadavky na offline programovani robotd a virtualni ladéni, navrh a simulaci
fyzicky inteligentnich robota.

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

Aplikacni vrstva

Vrstva platformy

6 iRobotCAM

Podkladovy engine

Svareci technologie
INastfikove technologie
Aditivni vyroba
Montaz vyrobki

\_

Navrh a simulace télesné inteligentnich systému

Rezbarské Femeslo
Lestici technologie
Laserové fezani
Virtualni ladéni

Navrh robota iRobotCAM a
platforma pro offline
programovani

3D geometricky motor
Fyzikalni pohybovy motor
Algoritmus generovani trajektorii
Roboticka kinematika

J

Spolehlivy fyzikaini &

simulacni engine

vyrobni linky / offline

intelligence / n

programovani /
virtualni ladéni
Jpu S

Vyhody
produktu
iRobotCAM
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integraci

™ <" integrace technologi

proce

,,6 Oteviena architektura
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Funkce produktu iRobotCAM

Poskytnout  kostrovou navrhovou  architekturu,
Navrh ztélesnéneho inteligentniho robota  podporujici navrh sériovych i paralelnich robott

“Shp Wireflame  Assembly Data Exchange Hesl PMI  Tools Visualize  Inquir ROBOTCAM & Finc L@ @r-8x

EE@DDIB D © O.ﬁ@ '1 »@..‘a UDIQ
e —\:Rabatcnm

N OSMER BIMBER (R ROSEN BRI MRK %6 e B Of  HE RN L2
2 g f g i %o, HLIEA

HY HeO WA ~ & entire Assermbly SZL 5t 2B ® W shglepik

Manager = 3 Lower limb assembly Z3ASM X | + ’ ? s

. Show Al * [Enter to seaich YIS E-9PP-U-@-0-
e Aty Nods ~  <right-click> for context-sensitive options.
X Lower limb assembly
[A® (-)pelvis_link
@ (~)L_hip_tiochanter A
D@ (~)L_hip_tochanter C
[ (=1L bip_link_group_medi
o

@ (~)Lhip_link
[ ® (=) hip_inkhrame_thi

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

kK Bl M

up_later,
@ (-)R_hip_tnk_thigh
A ® (-IR hip_linkirame_thigh

==
ani : STEP 1

Proces navrhovani robot(

START .............. ¢ Cteeeceeeenes {mportovat 3D model ..............................
iRobotCAM je zalozen na
architektufe 3D CAD, podporuje o STEPf . STEP 2
_ ) o . astaveni materialt a
import desitek 3D formatd, jako et {ieeneeeefyzikalnich viastnosti- ,m;.............rl.TJ]r;rda(;ﬁ komponent-~
jsou Caita, NX, Solidworks, Creo, .
ACIS, STEP, a zajistuje spravnost STEP 4 STEP & STEP 6
vestavéného inteligentniho navrhu "-.Vytvofeni pevného télesa ... Vytvofit soufadnicovy ..~ yworit
. _ _ a zjednodu$eni modelu ™~ systém -~ pohybovy par "
jiz od zdroje dat. Podporuje
vystup URDF a MuJoCo XML, a STEP 7 STEP 8
int . o 4. Vytvofeni obecného robota ..., Exportovat soubory paralelnich
Integruje se s ruznymi se strukturou kostry "¢’ . ""fiechanism, jako je URDFR* """ FINISH  Neg

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

® Navrh robotické vyrobni linky

Vyuziti softwaru pro parametricky navrh k zajisténi navrhu pracovni

stanice s jednim robotem a navrhu robotické vyrobni linky.

@ Offline programovani robot(

Programovaci proces:

-—2

Import modelu robota

technologického procesu ----> Simulace

vyrobniho procesu ----> Optimalizace systému

pracovni stanice ----> Vystup konec¢ného kédu .-

Ovéfeni programovani:

Podpora dekompilace programd robotd,

umoziuje ovéfovani a optimalizaci program
robotd

Planovani

STEP 1
Nastaveni pracovniho ...
START  oeeversoonees R ITTROR I stanovists e
STEP 3 STEP 2
.......... Simulace vyrobniho ... .. Planovani .
' procesu ' technologie
STEP 4 STEP §
Optlmall'zace systemu_ M teranees Vystup zadniho ........ s FINISH
pracovnich stanic kddu
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Funkce iRobotCAM

@ Offline programovani robotl

v )
eurovnove ZWID 202564 Assembly - [FHUREIRIZR R A 1023 - Default]
Jﬂjnt Cloud Datakxchange Heal PMI  Tools Visualize Inquire  Electrode Mnrldisimulatinn AEP,‘ IROBOTCAM & [Find a command ?4 7@7@ R i ){
o L >@ =[O g) % y :
Zpracovani L 2w B & o A oKD @
echatronic | Assembly Move | Connect | Controller Program Process Workspace Calibration | Sculpture SurfaceGrinding SprayPainting WAAM  Laser Welding Weld Fillet Groove Spot | About Help
ibras edit cuttir e

As  Model detection ing Bead Weld Weld Weld
[

pia; {hE 5 YEBRE s @fE s MEA 5 TE8% 5 EE s
g0 - @ "ER(F 1L AEGAE(ON ® Noma () 5374 P [0) (@I RV L W £ )
atroni B2+ HURERERF BN 1023 - Default] X |+ ¥
x"lg @ ) <middlelick> to continue. A ¢ 9P U@ @ ¢-0H- B =@ ®-|0aE=0m0 -
Nome ) Type )
ic objects
© [ Kinematic pairs and constraints
| Material
" [ Coupling pairs
| T\
!El‘
k==
14 I} ] vl

“dla-clickes tn finich

M
H
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@ Procesni modul

ools Utiliies Applications  Window Help  Cloud ZW3D 20255 x64  Assembly - [ SIS £ 2N 7523 - [Default]

7
aseroveho
ats  PointCloud Datafxchange Heal PMI  Tools Visualize Inquire  Electrode Mold  Simulaion App | IROBOTCAM & [Find 2 command Qe @ -8x

rezani M L2 N EE QD e 4 v st o Kkbes 0

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

library As  Model detection Weld  Weld  Weld
a3 5 e 5 HEEE s Bfs s HEA 5 TEa8 B Bl s
% Robot teach ? X =25 ¢33 264w ®0 @ Nomal TR E®E S S OONAT S e
Robot name M-20iD_25 SEZHDIﬁ%-ZS - IDefauk] X [ :
o kil - ¢ 9P 9- @ @ ¢ UH- - =D V0= -
¥ Descartes space cle> 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
1 loc-1 CPOS 308.36268,617.2...

Perameter | Notes

2 loc-2 CPOS  303.24283619.4,
3 loc-3 CPOS  208.12299,6216.
4 loc-4  CPOS  298.59804,6223..
5

6

7

loc-5  CPOS  299.07610,6230.
loc-6  CPOS 299557216237
CPOS

loc-T. 300,04133.624.4.0

“<middle-click> to finish,

spolupracujiciho s

LY s ws OO
D 1 s |

[Py o

4 e AT T L)
B s s B o e

TR I D L




PRODUKT
UvoD

11 iRo

Funkce iRobotCAM

@ Procesni modul

ools Utiities  Applications  Window  Help ~ Cloud ZW3D2025SPx64  Assembly - [ F—EfuE 23 - [RB0SA3-1490]]
nts  PointCloud Datafxchange Heal PMI  Tools Viswdlize Inquire FElectrode Mold  Simulation App | IROBOTCAM & [Find a command Q@ @--=x

——T v o B EH D © 4 ¥ N bt LKbwed OO0

[T
Model Import Export Close Save Save Export = Simulaion Collision Wander Mechatronic =~ Assembly Move =~ Connect = Controller Program Process Workspace Calibration = Sculpture SurfaceGrinding SprayPainting WAAM Laser Welding Weld Fillet Groove Spot = About Help
edit cutti

library As Model detection utting Bead Weld Weld Weld
& 1hE = NB@E s @R s & IZH8 5 HE s
- = sl n 2B E @ O N W Nomal O/ S OQONANT /S .
Mechatronic B 3% 4 *E—EfB73- [RB0SA3-14%0] X |+
<middle-click> ntinue. - ~ - - - - - - (9]
5] v X = & <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 al adapterl
i S3P0S_SD ignal 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.

ivniho vyroby

.
Mo et Dot o S e fpet  Srete ot et Mooty Vs Gt Gt s P Wokges Gt e Srcebdes Spotorey WM e ey Mot 0w Smes | Ao P
. " « wase s owa - . ™ \ e
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< Y T R el Jfurel
S5 am e e x -
Ot matocias mowenan Qv #
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Funkce iRobotCAM

Virtualni komise a virtualni monitorovani pomoci digitalnich dvojcat;
podporuje simulaci komunikacniho rozhrani mezi vice stroji,
synchronizaci vice robotd a planovani multiosového propojeni robot0.

@ Virtualni komise

B mde) B EAn o) mfico TAM @O0 WENH
L R R YYPEY |

P 1511C-1 PN] »

\u]ﬁlw.&i:ﬁ LEOEBt @@l ERR s N E T

'J‘f‘"m“”:,'”‘“ [ R —
B T Online Access N
~ @R iuisicrm ! PLESIM. (M PLCSIM virtual Eth, Adapter @
- wERT ‘ c
3 i s % | TP communication wi [ UER

» B —
= . @ Vietual Timae Sealing
- a2 Lo o tocal_ope” " 0
& ain [081] s Tt I‘ o] TorcuApIi] “.n on o w00
f-treisemria " fit fint @ sun e sr130
8 re e o) ove Instance name (5715009
el N — o —— 19 addess 1)
. L B sbrermak
Oefault gatewiay » o
PLE type Urspecified CPU 15( v L2 ™
Stan £ J> [0
= v | T8
B8] (8] [oames | & B
1 Active PLC Instance(sh » b
HEE 505 2ieess L@ x s Grom
+ 5 sianacs werion conl
» omo
e o ——t < 5 .
o—m “Local_ope” ~
 oum —"oraAD I lo] e
o v am B
& Runtime Manager part30000 | [ » O FrmeR |
% Vietua! SIMATIC Memory Ca P e el
1 Show Notifications. 1= R men
[# o] Txclm | W& [ &2 » CINE |
it £ e @ P 7 Function Mamusl M=t - -
@ e 3 [ 10
W WA [paka
[ 3 it L 3 i
+ L snancisent
» 5 siuacs
+ 5 enemysune 476
] 0 1> < B 12

&3 BE 4G WERE MR KR 1 AN 5= SEIE SN PM IR RWeX WA M8 MO Aw

sInES TOSNCES S # SOF 3 sBe 4 ‘.5?.?,: g r Al =

FERR RHE MGVEIE LA MENGE Ui BN S EECSS

xm LU !3" ﬁﬂ! A lh M B TS Eun EM R ENEE 9}“ Wi WA WEE it
WA TH"I:. II|I - R Wiewd wim
=@ 0w @} wner ERls v s2maw On w2 D () 5374 774 (0) o LM i P S 3 = X
+ Damos,Full G GBI, KP2_AC_SD,5523_GI11_SC3.23 - [Oe: + | "x
. H- - =6 - 1 eHmme Control Panel s S sz

PLESIM ) PLCSIM Virtusl &, Adapter @

-
@ Vitusi Time Scaling

TCP/P communication wil | LI

oo on 100
@ san Viewai 71300 1
nstance name (5715009
WP address [X1]
Subet mack
Delel sy f o

PLC type.

I3 [ mres| ]E
1 Active PLC Instance(s):
HEE %09 /192168188 )@ x

Runtime Manager Port 50000 [
Virtus! SIMATIC Memmory Ca

Show Notifications

Function Manusl

it
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Aplikace designu ztélesnéné inteligence

F] Proces navrhu kloubové kostry, spojuje navrh a simulaci, splfuje poZzadavky na konstrukci
humanoidnich robot, ¢tyfnohych robotl a Iétajicich robotu a dalSich embodied

9 fHek- O WD WS P64 W [* ROBOT INCZ3 - ROBOT DN & P fhw

B R 0
u--«nl!lﬂn.ang-n:lllmllnxt-ntlmlmmm & & ..l BN sx s du ERAS Gn e 95 Ak BESR BE M4 IR WX B0 X6 AR OA Ay Combmestiper

MOQ&*OO&QI‘W&G OH® 5 9S82 é’“’“" S pIBk s Ll g LAREED R @40 L2 EEOS Ly & AI XX N 1]

wn ntn oa o e o oA 68 o RN wR R SEA AN S 2R RERS W ianz Aust - ‘-1:::'; loaw WS WA N AR AR STH NIAD OF WHGW 5 MRRN MEXR Bo 3 2v8 WSS IZ I0SH ®5 M 6 WA €RSW DACK A% A AR uRM GAM AT R iRob

= . . © eemn va e s . TR < o i
xean S S . P Tean xen ; e

Nip=@-0 of o2 cBleian cES I TLIARREM O e e-an CANBBE/SSOONNTI S - + >

was N RN OKD - RN X

s :::; - s A Vi| MR AL/ #P-2-9-W- 60 H-W-mOe- (omEmw -

. v X RosorcNe |

= A o

@
I 11050 ANGE BRACKET

- 1-130:30 ANGLE BRAOKET

2

Y CHek O SWRNED B S g2 - (i gl S VO EHeE S SO

SIORIS Dt B LM A 2 1 M Al @
BEEENN > o3 un mman wm ws % AT NNRA BN A IR WANS SX A6 WA SR Ao oSN & ans O .ex BN : 8m us mwws mR s mG A BESR €N AW IR MmN S A8 WA (R o WOSOTAM o an 9.8 c0x
Bmse- = Wawoow Sewies-(ze hsaon- B A

CIIN S STOINCESY SO S 9SS 4 Lo, 2nsine - UTn Raaon COIRY ¥ STOIMOESS OO & BB J & 3o Tawms Emim - b
B TR 06 W MR 0% B X s iy WE SXe 46 W NS UM HQ WA MM A G W% @6 G4 RAG W% ne WSEe 4 R Ea ke e §ORDS fis i

xean wuwn x1n razy aunz . n e sz
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Navrh humanoidniho robota Dovedné navrzené ruce
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Roboti, zpracovaci : —
P AD LeenEEO S 4 ¥ o2

"
relwe Drogram Procems Werbapace Caliwation  Scupture SusfaceGendeg SpraPuinting WAAM  Lmar  We
- g

zarizeni (obrabéci centra, ek A

vlizové formovaci stroje
atd.)

Definice a fizeni pohybovych
mechanism{, jako jsou
rotativni zajiStovaci prvky,
dopravni pasy a valce

Podporuje modelovani
senzorl pomoci
vestavené knihovn

@ Naucovani

Interpolacni algoritmy robot(,
v€etné nékolika zakladnich
interpolacnich algoritm, jako
jsou primky, oblouky, klouby
atd.

A N UmoZiiuje vybé&r nékolika

@ S
= \
Z =il

,”’HNmumnmmmnn BRI RS p rog ra m Ova C |,C h re2| m Cj

prumyslovych robotd, jako jsou
rezimy s ru¢nim nastrojem a s
ru¢nim dilcem
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Vzdélavaci zarizeni

e montaze

BEAE @ AR MO Ap BR WE WE MR 4R

@S 0w @ 5% nEETE Q0

m Oto rLOJ fléﬂﬂ filil GRioH WEi JERRES AANE NS/AR TRER WS ERRE BE IZIR IAWG *%

Simulace montdze motord,
vcetné robotd, rychlych
vymeénnych zafizeni, dopravnich fle=8-Oifler_Blstie _[zAives v vEREWONSEEE 8O/ /00NN 0

TTHMALIQBZASM X+

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

L3 B LEN £

linii a rGznych senzord

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

/n:: :t R .m’. - Rpas e . o «s10 e b4
LR L EEAER R Simulace baleni materiald, véetné

nax

R vibracnich desek, nékolika dopravnich

B R B PR PR =T - B R

linii, robotd, motorovych pohonu,
montaZe materiald, dopravy materiall
a skladovani materialt

;1“ ,‘I‘ | i = W - = )
= =i [ [ =1 Pomoci sbéru dat, mapovani dat,
informaci o materialech a pohybovych
zatizenich se realizuje virtualni komise
pomoci digitalnich dvojcat jak v
hardwaru, tak v softwaru
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PouZiti procesu laserového rezani

Inqure -
d Wedmens PortClowd DoizExchange  Hesl PMI Took Viswloe hgure Eectode  Mold  Smudion App  IROBORCAM o Fndacommed Q| @7 - 8
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adicni programovaci metody se
obtizné vyporadavaji s komplexnimi

faktory, coz déla obtizné prizplUsobovat

parametry v realném case a zajiStovat

vysokoucelné fezani. e B
F Revolue Start (1] : Goal (1] N Ingerval 5 E A
. ;ﬁ ::: Min¥ 180 Ma¥ 18 Codf 0.2 - mm E
1.Pfesny algoritmus 2 o L o O =
. o o5 Revolut L
trajektorie e == g
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atné vyvinuta technologie S o o
RobotCAM se hloubé integruje s w v
. ) v v
vysokorychlostnimi roboty a [ d " Y AN v -
o o ™ kS £ = v v B
, v, p v . B
laserovym zarizenim k vytvoreni - (AN
optimalizovanych fezovych trajektorii, A
které jsou nékolikrat ovérovany a

upravovany prostrfednictvim virtualni
simulace.

Pouziva zpracovaci feSe
vytvoreni vysoko
trajektorii

em zpracovani dosahuje
ednorazoveho vysokokoristného fezani,
pricemz dimenzionalni pfesnost a

povrchova hladina formy dosahuji
extrémné vysokych standardud, sniZuje se

nasledné zpracovani a zvysuje se vyrobni

e s

ucinnost a kvalita vyrobkd.
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PouZiti procesu ryti
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Knihovna robotd iRobotCAM umoznuje
snadné importovani nebo prizplsobovani

§ =R Pt i R EGE® O W Nom ML RSO R Wa & 2
atronic 8% |+ F-EGRB- [wwwxx 2

7“ <middle-lick> to. [ V' &
v XE (JF ittty 2

modeld robotl a soucasné rychlé vytvoreni
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digitalniho modelového prostredi pro dily,
drzaky a dalsi soucasti. .

Vyvijena na 3D CA
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eneruje trajektorie pro hrubé a jemné Cenb

P05 5D Sgnaladapter

zpracovani modell v rtznych formatech, ¢im e

zajistuje presné ovladani presnosti o
——

zpracovani.

“~elick>tofinish.
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robotd rych
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Prostrednictvim simulace umoznuje
intuitivni vizualizaci trajektorie robota a

detekci kolizi a zajiStuje presnost pfi ryti
komplexnich povrchd.
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Projekty malovani robotl na JiZni-vychodni univerzité

Diky funkcim CAD umoznuje umisténi o ) S ol

Ll L L T A - IER s oE s

@ e

CZER i ENERAM B oE NeBw /S /OONNT

dilu v vSech pracovnich podminkach. : o w2 Gy o0 s e m et

Podporuje optimalizaci trajektorii a
detekci kolizi.
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= Rychle reaguje na zmény modelt dil a
2 i pozadavkl na zpracovani, umoznuje
g aktualizovat programy robotl bez

nutnosti nové programace, coz znacné

uSetfuje cas a usili.
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14

Spoluprace robota a rotativniho zajiStovaciho prvku

Vyuziva jadro ZW3D k rychlému

digitalnimu modelovani zafizeni a

procesda.

Podporuje

Diky funkcim CAD umoZziuje
umisteni dilu v komplexnich

podminkach.
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Pomoci funkci CAD

Proaktivne detekuje ruSeni pohybu
robota, singularni body, pfistupnost a
chyby v trajektorii, ¢imz zajiStuje

bezpecnou a efektivni vyrobu.

o e
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Aplikace malovani pomoci postfikového robota

im integrovaného rfesSeni
IRobotCAM bylo Uspésné dosazeno

ot detction
8 s fEEd

automatizace a inteligentni
optimalizace planovani trajektorii

"> [ Basic mechatronic o
v [ Koematic pars and constants

o

malovani.

Zajistuje jednotnou a pf
malovani pro slozi

y otevrené procesni architektury
a vykonného fyzikalniho motoru

5 Signd
5 Calfson growp
e

5 Motion group

umoznuji bezproblémovou integraci
mezi simulaci malovani a skutec¢nou

komisi. T
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robotem vyrazné

0 spolecné s vyuzitim odborné
osti iRobotCAM 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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