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0] La société
Introduction

4 iRobotCAM

La société Nanjing Yueqing Information Technology Co., Ltd. a été fondée en avril 2020 et est située
Apergu a Nanjing, dans la province du Jiangsu. Le logiciel de conception et de simulation de robots
iRobotCAM est le résultat central des recherches et développements de I'entreprise.

En tirant parti des avantages de l'architecture CAD basée sur un noyau géométrique 3D et en se
basant sur les données CAD, iRobotCAM résout structurellement les problémes de précision
d'application dans les scénarios de modélisation 3D. En établissant un environnement numérique
pour les robots industriels, il peut répondre a des scénarios d'application a haute précision tels que
le soudage de robots, la pulvérisation, la gravure, le polissage, la découpe laser, I'additive par arc
électrique, et l'impression 3D en fibre de carbone. Pour faciliter la conception de ['intelligence
incarnée, iRobotCAM propose des solutions rapides de conception et de simulation pour
I'intelligence incarnée.

Equipe L'équipe de recherche et développement de I'entreprise place l'innovation autonome au cceur de ses
activités, en se concentrant sur la simulation de programmation des robots industriels et sur la
technologie de jumeau numeérique. Le logiciel de programmation et de simulation hors ligne pour
robots iRobotCAM développé en interne a surmonté des technologies clés telles que les algorithmes
cinématiques des robots et la simulation de moteur physique. |l est compatible avec des centaines
de marques de robots, y compris Guangzhou CNC, Inovance, Turing, ABB et KUKA, et permet une
intégration transparente des données natives CAD grace au noyau géométrique ZW3D, réalisant
une précision de programmation au niveau micrométrique. Il a déja été appliqué dans la fabrication

de puces, I'assemblage de produits mécatroniques complexes et I'usinage de haute précision.

Q 2021 La version de prévisualisation d'iRobotCAM a été développée, et Yueqing Technology a
Développement conclu une coopération stratégique avec ZWSOFT.

N\

) 2023 Yueqing Technology a officiellement lancé en avril iRobotCAM V1.0 basé sur
I'architecture CAD, doté de capacités complétes en procédés robotiques.

e

) 2025 Plateforme de conception et de programmation hors ligne de nouvelle génération pour
robots, répondant a la programmation hors ligne et au débogage virtuel des robots,
ainsi qu'a la conception et a la simulation de robots intelligents incarnés.

O 2026 iRobotCAM a publié la version multiplateforme V2.0, améliorant considérablement la
conception d'intelligence incarnée et l'efficacité de la programmation hors ligne.
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6 iRobotCAM

02 PRODUIT
PRESENTATION

Architecture du produit iRobotCAM

Couche application

Moteur de base

Niveau de plateforme

Conception et simulation de l'intelligence
incarnée

Procédé de soudage
Procédé de pulvérisation
Fabrication additive
Assemblage de produits
Sculpture et gravure
Polissage
Découpe au laser
Mise au point virtuelle

Moteur de simulation &_ s
physique fiable N .~ de procédés ouve
r la capacité de Module d'inté
virtuel et processus prati
la station de d'intégrer

Moteur de géométrie tridimensionnelle
Moteur de mouvement physique
Algorithme de génération de trajectoire
Cinematique des robots

Conception de robot
iRobotCAM et plateforme de
programmation hors ligne

Solutio
Conception d'i
incarnée / Conception
de production / Programmation
hors ligne / Débogage virtuel
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- ~
~,

’
7’
I” \\\
4 A

/' Avantages
[ du produit
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Fonctionnalités du produit iRobotCAM

Fournir une architecture de conception squelettique, prenant

8 Conception de robots intelligents incarnés en charge la conception de robots en série et en paralléle
EEE siop:  Wiciiome Assembly Dotafxchange Heol PMI Tools Visuelize Inquire | IROBOTCAM P . @ @--8x
ERRERR [ @& &4 %, 2 i i uDinJ

gA 9§t WOEOSMER SRR (I ROSEN R MhRK e ( sa) ot # BTHRE TE T

' ,. | | o e - IRobatCFlm
| el C— e L ACC L D T TEEZEFl v I

. |Show Al YS 6 ¢ PP Q- D0 4
Bl Accerbly Nods ~  <right-click> for context-sensitive options. :
- ¥ & Lower limb assembly

[A® (-)pelvis_link

[ @ (-)L_hip_trochanter A
T;J [ @ (=)L hip_tochanter C

= D@ (=1L hip_link_group_medi
[ ® (~)L_hip_link_group_leterz

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

lZOs )L_dampar_moring
[A® (-1R hip. A

m.[)ﬂhploch nter C

M@ (-)R hip_| rouf

A @ (-)R_hip_link_grouy

@ (-)R_hip_iink_thig ,n

[ ® (-IR hip_linkirams_thigh

=3
@ Processus de conception des robots
; . STEP 1
iRobotCAM est basé sur une START  -eeveereereens e Importer un Modele 3D-++-swsees berseueusenn., .
architecture CAD 3D, prend en charge '
I'importation de dizaines de formats 3D
STEP 3 STEP 2
tels que Caita, NX, Solidworks, Creo, Définition des Ajuster les .
ACIS’ STEP, et garantlt Ia préCISlon de ".. ............. -.., ......... matel.,llalilx et deS .............. (..' ............... ComPosantS dU .o
propriétés physiques modele
la conception intelligente incarnée :
. . B STEP 4
depuis la source des données. |l prend . . » STEP 5 STEP 6
) . . Créer des corps rigides Créer un systéme Créer un
en charge la sortie URDF et |a sortie *** et simplification des ******** 3, Jeeeeeee de coordonnées "t %, assemblage v
XML MuJoCo, et s'interface avec modeles mecanique
STEP 7 STEP 8

diverses applications de logiciels de 3
] ] . Construire un robot Exporter des fichiers de
simulation et de formation comme universel & structure =+ < e mécanismes parallgfes <. 2w FINISH s

MuJoCo et ISAAC SIM. squelettique tels que URDF
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Fonctionnalités du produit iRobotCAM

Utiliser un logiciel de conception paramétrique pour répondre a la

conception d'une seule station de travail robotisée et a la

Conception de ligne de production robotisée
® P g P conception de lignes de production robotisées.
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- Programmation hors ligne des robots

STEP 1
Processus de programmation : _ Mise en place d'un _

) . START  ceeeevensenees £ e environnementde .......... e,
Importation du modele de robot --—--- > ’ poste de travail -
Planification du procédé ----- > Simulation du

dus Ootimisation d STEP 3 STEP 2

rocessus d'usinage ----- > imisation du - -
P I P _ Simulation du Planification des ..~
SyStéme de poste de travall _____ > Sortle du JRESRIIINE :_.‘; ......... prOCGSSUS de .............. {...: .............. procédés wer

e S fabrication
code post-traité :
H STEP 4 STEP 5

, epe . . . ..’.. Opt|m|sat|0n dU . Sortie de code .
Vérification de la programmation : R systeme de - i TS postérieure e lenenenene FINISH
Prise en charge du décompilage des station de travail

programmes de robot, permettant la
vérification et I'optimisation des programmes
de robot
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Fonctions de iRobotCAM

@ Programmation hors ligne de robots

ZW3D20255Px64  Assembly - FHLRERIZA R BIF10.23 - [Default]]
Inquire _ Electrode  Mold _ Simulation  App | IROBOTCAM & [Find a command Q@ @--#8x

- b2t oD OO

Fillt Groove Spot  About Help

ement multi-

_ PointCloud Datafxchange Heal PMI  Tools Visualize

T2 @ NIER QO © 4 ¥

7
eta pes Assembly Move = Connect Controller Program Process Workspace Calibration | Sculpture SurfaceGrinding SprayPainting WAAM  Laser  Welding Weld
edit cutting Bead Weld Weld Weld
pia; & {hE 5 YEBRE s @fE s MEA 5 TE8% E )
- O -@ RS R E2GE (O W Noma L (C) 1 Ve Vd [0) (O R M i W 5
echatronic B+ FURRRIEHISSHCRNN 1023 - Default] X |+ s
e ¢ 9P - @ $-UH- 8- =0 JOEz00 -

o l! <middle-click> to continue.

v]X|s)

14 ]

“dla-clickes tn finich

dgrammation <o
hors ligne s

2 R Sa
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Fonctions de iRobotCAM

@ Module de processus

Cloud ZW3D 2025 5P x64

Assembly - [* $EHIZI 75520 L 775823 - [Default]]

ools Utiliies  Applications  Window  Help

Us de coupe

PointCloud  Dataxchange Heal PMI  Tools Visualize |Inquie  Electrode  Mold  Simulation App | IRCBOTCAM & [Find 2 command Qe @ -8x

ats
"1 Pe® i H L] v - P £
laser d L2 W W E 5 4 ¥ S a2t oKbes 0
«chatronic | Assembly Move ~Conmect = Controller Program Process Workspace Calibration = Sculpture SurfaceGrinding SprayPainting WAAM  Laser  Welding Weld  Fillet Greove Spot ~ About Help
cutting Bead 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
E 3. s
Robot name M-20iD_25 iinulﬁm-ZS [Defaute] X |
con inue. - ¢ 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

FHHSAX@O2200

| Name | Type | Perameter | Notes [«

loc-1  CPOS  308.36268,617.2.. =

1

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

300,04133.624.4.0

CPOS

“<middle-click> to finish,

de peinture
de soudage P

collaboratif et dual-robot

4 S/AX 000066
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Fonctions de iRobotCAM

@ Module de processus

ools Utilities Applications Window Help  Cloud ZW3D 20255Px64  Assembly - [* —Efu % .Z3 - [RB08A3-1490]]

ocessus de gr avure o PointCloud Databxchange Hesl PM| Took Visuslize Inquire Electrode Mold Simulation App | IROBOTCAM & [Finds commend__ Ql@ @--8x
T, 2 & R (6)) y ¥ B o Ko @O

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

ibrary detection utting 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]
5] v 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.

pcessus de g o

FoNIN IR /i)

=Qw-
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Fonctions de iRobotCAM

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 I'actionnement
multi-axe de robots.

@ Mise en service virtuelle

B mde) B EAn o) mfico TAM @O0 WENH
L= ulx:uxlmml'.mllatnm.rumlh lhﬁ:l-l\l:&

] \u]ﬁlw.&i:ﬁk&glltﬁ:ue\ﬂeﬁhavzvo‘.‘.uu.‘“‘?a

- | mcompitoewon -
me!:m s [
& aR | Online Access
= W RC T IcRrsc ] PLESIM. (M PLCSIM virtual Eth, Adapter @
- BERT:
6 PP comemunication it | AR
Vietua Tima Scaling
flocalope’.  ocal ope”
L T Wa.,. g ”g]gg° im o5
ISR RSIe fich @ st sz1300m
8 iz e [ons] — Instancs name (5715009
- le. EN i — WP address [X1]
B L, - i
 LocsLope [810] + oo R
8 sevais_x [oes) By B |
+ i B P me Unspecified CPU 15¢ v 3 _—
(wIzoe - santa0n St -
» i S S - ~
b LancER Sy — 8] (09 [oames | B i
» e pramam 1 Activs PLC nstancett RSN TR
» L mesans watee EEE 505 1026s1ss L@ x i o ]
» (Lt “eme- .
" I G e
» I orcuaidm Barres
» i SR wave
= aEnn N i ——t ﬂ: Ol I8
i o—m “Local_ope” v i
 C RESTHE  oun —oruAB o) P
» [z & »Caw A
~TWmaE & Runtions Managr perio000] [ » O FimeAR F|
T Vit SIMATIC Memory Ca ) Evanza 7
=]
[Fi o] Sxem [ &% [52 1| Show Noticaions 2 —Jrd N
wn ETT ol Err ‘ L || [ AmE "
© e
[ 13 it ®E Wk ®s (WRO O [aka
£ i
+ o smaancsens
» 5 suvacs
+ I Enerysune 41
< 0 > e —

o |has

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

OQ“G&‘»‘»ﬁnGE%:} b 669%&'3 o é‘ulr: f = @ om o Ml 5

A G AW 4w B OH xAeN EE R S AN AL BW WSS TR WISRE | I n-nmu Beh W) eSS

WA TH"I:. II|I - R lm Illi
=@ 0w @} wner ERls v s2maw On w2 D () 5374 774 (0) o LM i P S 3 = X
15 5 |+ Demo3 Full GT_GB1_KP2_AC_SD 5523, GI11.SC3.Z3 - [Detackt] X 4. = | e
CHP LR @S- W= e OB Gonbpl e i0_5523 Gi1sca oy

PLESIM ) PLCSIM Virtusl &, Adapter @

TCP/P communication wil | LI

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
B (150001 0 Subnet mask
=500 29 Defauh gateveay
(-150001 8FG1.8 =
{-150001 30614 PLC type.
D rmm A IR =
ey (B8 (o8] Coomes | ]ﬁ
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Application de la conception en intelligence incarnée

) Processus de conception des articulations de type squelette, reliant la conception a

la simulation, répondant a la

conception d'agents intelligents incarnés tels que les robots humanoides, les robots quadrupédes et les robots volants.

9 fHek- O WD WS P64 W [* ROBOT INCZ3 - ROBOT DN
2% B8 ME ARNS ®E we MR AZ WEZR AN MW -nngnnnmlmmm & & .on

M'an * oe&g.‘ﬁe? DH? § ". e Bmunw - L Lt LU TE R P

W AB £R #8 Gros uw =8 e 4 END wE WE €34 4H KL A wRENS R ""‘ i "1::”' Wax
CHET T w
Nip=@-0 o 22 c@uiER cEStrrIe=0dm O we-an LR FABONATI/ .
was W e ROBOTCNCTS - (ROBOTCNG X &
F%n - [ au = EroneRe aw- ¢ cle®l-deLH-W-mOw. om0 -
gjumes VS| SR, o seanen 2b #9709 B =0

9 CHek~ O3 SWIONS Pt B - [ St ErginesZ) - (St gl =&
BEEE c> 53 M Aman wm we AR AT MNSR X M TN RTHS W A WR SR o oW & ans o @ -ax
COIN S SOCNNCELY DO § ¥ A F o, U InID T
w5 Aka we W e w Pt - P ar fmnx,s b - + Wanas - [dan
dna
wean T T e e - u Buw 1

Ne=@2-0 Wi @i 411 e20dw ~a8 LE ] -
s WL S et X
B smsaxn (ViG] e e CESRET Rt B BRI 1= CREEY T

i S i

" X

; x
&) s )
-

E

l IROBOTCAM & e L e-.ex
HEEQOLYs b 00
A SWE WAAM I INTR Fo MM 1€ W edmw Baan e * 27 mm
-

Conception de robots humanoides

P CEee ~OCv» TWONSD B LM Al Z] - (1 Main Amereil] S

AU BN HE ARNN MR Es UG A BESR ON A0 IA AREX S8 M8 WA R Aop ROOTCAM o an G e-.ex

T
CPPNH ¥ STLOINOES S OO & BB 4 Lot Sawwen o -lxy faaos
TH S ne w6 KRGS 6 BO WA W L 6 M5 0% G0 NAB W% nE wiEe 4% A S meees g §SFRERASH- +anne - liaw
& DL A -

cESrriiaEDde O waan rew SBON T/ -
mx |4

9 CHel O SEDNSFA MR- T ENm2) - EMea) -
B <3 o A% Aswn S5 SB A 5T WATA K nA TA' REHR EN AR WA WA e sowceid s B in
CIINH SLLIMETY S0P 5 9BE 4 £ o L
SE ARG B RN HEER BE II £l Il II ﬂ Lo o) Il e I WL R e Il f&!ﬂ!ﬂﬁli % + anan - e
Sy 5 wavx awa-
= e « o sewn s

‘@i CEAEriANnBEw 6 ean Newi//GoNAT /e

S &g

TS S e asancen Ak 9. Or @ B- 9rk H-W-m®- 0B -

Conception de mains habiles
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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 contréle de
meécanismes 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.

e, S Permet la sélection de

“diipmn s ©:]} .

T e T p|US|eurS modes de
programmation de robots
industriels, tels que les modes

outil manuel et piece manuelle.
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Matériel éducatif

Simulation d'assemblage de

d'assemblage |rarrsarww— yrr—C
Powm @ & NETE OO
de moteu rS Aigw WEt SERES AANE NSAAR TRER WS BRRE BE IZIR INRE =T

L3 B LEN £

moteurs, y compris des robots, des

dispositifs de changement rapide,

i =5t O W28 - mar ELA T e LI N ERAM DN URRE N ERE /S SOONNT S e
STHOMAL- IR Z3ASM X +

des lignes de transport et divers sl el G4 B9 O 0 B ¢ GH B =@ e Damem -
0L OR/ DR SEHRAR T
capteurs

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

Utilise I'architecture CAD basée
sur un noyau géoméetrique 3D
pour permettre |'interconnexion
entre le monde physique et le

monde virtuel

%o s WA WE W BN GRE

O o LW :ﬂlli'i@;-ﬂ

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

pemballage Simulation d'emballage de matériaux, y

compris des plaques vibrantes, plusieurs
lignes de transport, des robots, des
moteurs d'entrainement, I'assemblage de
matériaux, le transport de matériaux et

matériaux

I'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

153 e lum |[7] °




Le client
CAS

0

iRobotCAM 17

Application du processus de coupe laser

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

difficile I'ajustement en temps réel des
parametres et |'assurance d'un coupe
de haute précision.

" v i Kinematic i and constraints
F
L Il

1.Algorithme de planifi
2.Coordinati

[ Coupling pairs
v [ Sesors and actugtors

& M0 5

¥ conG
¥ i3 Runtime behasior

nologie développée

dependamment par iRobotCAM
s‘integre profondément aux robots de
haut niveau et aux équipements laser
pour générer des trajets de coupe
optimisés, qui sont vérifiés et ajustés
plusieurs fois grace a des simulations
virtuelles.

WH TR MWK wE A

"l »e = [E 3 L ] yn )
40 L2 8 8IE & ¥y B2t oEbaD |
—ision Wender Mechatroric  Assembly Move Conmect Confrober Program Process Workspace Cafbrafion  Sculptwre SufaceGinding SprayPaintng WAAM  laser Weldng Weld Filet Gmove Spot  About Help
detection edit uting Bezd Weld Weld Weld
s i s fERE s AR s HEA T8 s oEE s
-[@ TEL i v ERAe OO0 W eml ThERE /SO0 R

[ Basic mecharonicobject

Revolut
Revolut
Revolus,
Revolut
Revolut
Revolut

Robot
Robot t

Simalzt

Signal

Inqure.
al  Weldments PomtClowd  Data Exchange

Hedl PMl ool Viswloe Ingure  Elechode  Mold  Simuiaton  App  IROBORCAM & Finda command oY - 1

st w Geal w el 5 - N
Min¥ 1) Ma¥ 1@ Codf 02 - = E
Statinde 0 Com S3ROESS mn
| i
¥ ptimze Pt -
Singularty | Collsonabiliy |~
v ¥
I T ‘_ v v
v ¥
ol vV ¢
v ¥
4 ? "4
. vV ¥
vV v
v ¥
o v v
ol v v
v v
EEY v ¥
TS o M, AN v v
o o ™ kS £ = v v g
s v -
Change FlDetz| Overell colciate | Path Optinie)  Path Optimize =

Utilise des solutions de trait
générer rapidement
coupe de hau

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

Dibliotheque de robots d'iRobotCAM permet
d'importer ou de personnaliser facilement des
modeles de robots, tout en établissant
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rapidement un environnement de modéele
numérique pour les piéces, les accessoires et
autres composants.
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Développé sur une pla
des caractéristi

enere des trajectoires de débarbage et de
finition pour des modeles dans plusieurs

formats, garantissant un controle précis de la
précision de traitement.
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iIsualise 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 I'Université du Sud-Est

Parvenir au positionnement de la
piece dans toutes les conditions de
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travail en se basant sur les
fonctionnalités du CAD.
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Générer a

Prendre en charge |'optimisation de
la trajectoire et la détection de
collisions.
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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
|'effort.
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Collaboration Robot - Positionneur

Profite du novau ZW3D pour S e e e e e ek e e e ) e ] e e
D » EEREERD © ¢ 4D LIS HBNO O 1 v S ot ikess 00
numeériser rapidement les > A o [ e : e e |
r=@-0 W g SR LTI R EW DO W o v ¢ BEZIZI00) N RIRIZ ST
= y nic LR +  M2OBEN IF2-(1 %+
eéquipements et les processus. vIls ) Ly b oo e e M e B e e R

Prend en char

enir au positionnement de la
piece dans des conditions
complexes en se basant sur les
fonctionnalités du CAD.
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Utilise les fonctionnali
positionner la

te proactivement les
interférences de mouvement du
robot, les singularités, |'accessibilité
et les erreurs de trajectoire pour

garantir une production réelle
securisée et efficace.
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Application de peinture avec robot pulvérisateur

sant la solution intégrée
d'iRobotCAM, I'automatisation et
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I"optimisation intelligente de la
planification des trajectoires de
peinture ont été réussies.

© v [ Grematic pars 2nd constrants

o

Garantit une qualité de pein
uniforme et précise
avec des surf

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

5 Motion group
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peinture et la mise en service réelle.

La collaboration approfondie ave
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I'expertise technique
AM en programmation hors ligne
€N mise 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 I'ensemble du
processus, de la conception de la trajectoire,

de I'optimisation du processus jusqu'au test
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conjoint de la ligne de production.
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