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4 iRobotCAM

La Nanjing Yueqing Information Technology Co., Ltd. & stata fondata nell'aprile 2020 e si trova a
Panoramica Nanchino, nella provincia di Jiangsu. |l software di progettazione e simulazione robotica
iRobotCAM & il risultato  principale della ricerca e  sviluppo dell'azienda.

Sfruttando i vantaggi dell'architettura CAD basata su un nucleo geometrico 3D e utilizzando i dati
CAD come base, iRobotCAM affronta a livello strutturale i problemi di precisione applicativa
presenti negli scenari di modellazione tridimensionale. Attraverso la creazione di scenari digitali per
robot industriali, il software pud soddisfare scenari applicativi ad alta precisione come saldatura
robotica, verniciatura, incisione, lucidatura, taglio laser, fabbricazione additiva ad arco elettrico e
stampa 3D in fibra di carbonio. Per facilitare il design dell'intelligenza incarnata, iRobotCAM offre
soluzioni rapide per la progettazione e la simulazione dell'intelligenza incarnata.

Il team di ricerca e sviluppo dell'azienda ha come fulcro l'innovazione autonoma, concentrandosi
Team sulla programmazione e simulazione dei robot industriali e sulla tecnologia del gemello digitale. Il
software iRobotCAM per la programmazione offline e la simulazione dei robot, sviluppato
autonomamente, ha superato le sfide delle tecnologie chiave come l'algoritmo di cinematica
robotica e la simulazione del motore fisico. E compatibile con centinaia di marche di robot, tra cui
Guangzhou CNC, Inovance, Turing, ABB e KUKA, e, basandosi sul kernel geometrico 3D di ZW3D,
realizza un'integrazione senza soluzione di continuita dei dati nativi CAD, garantendo una
precisione di programmazione a livello micrometrico. E gia stato applicato nella produzione di chip,

nell'assemblaggio di prodotti meccatronici complessi e nelle lavorazioni ad alta precisione.

J) 2021 La versione preliminare di iRobotCAM é stata completata, e Yueqing Technology ha
raggiunto una collaborazione strategica con ZWSOFT.

Sviluppo

) 2023 Yueqing Technology ha ufficialmente rilasciato ad aprile iRobotCAM V1.0 basato
sull'architettura CAD, dotato di capacita complete di processo robotico.

N\

O 2025 Una nuova generazione di piattaforme di progettazione e programmazione offline per
robot, che soddisfa la programmazione offline dei robot e il debug virtuale, nonché la
progettazione e la simulazione di robot intelligenti incarnati.

) 2026iRobotCAM ha rilasciato la versione cross-platform V2.0, migliorando notevolmente

e

il design dell'intelligenza incorporata e I'efficienza della programmazione offline.
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6 iRobotCAM

Architettura del prodotto iRobotCAM

Livello applicativo

Livello di piattaforma

Motore di base

Progettazione e simulazione dell'intelligenza
incarnata

Processo di saldatura
Processo di verniciatura
Produzione additiva
Assemblaggio del prodotto
Arte della scultura
Arte della levigatura
Taglio laser
Collaudo virtuale

. Motore di simulazione\

Progettazione del robot
iRobotCAM e piattaforma di
programmagzione offline

Soluzio

Progettazione

incorporata / Progett

linea di produzione / ‘

Programmagzione offline / Debug
virtuale
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iRObOtCAM/d'integrazione dei processi

Modulo di integr

Motore di geometria tridimensionale
Motore di movimento fisico
Algoritmo di generazione delle traiettorie
Cinematica dei robot

Architettura di

aperta
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Funzioni del prodotto iRobotCAM

® Progettazione di robot intelligenti incarnati

I sope iiciiome  Assembly
T:: BREBR @

P XA G WEA SR

iNg=E-0 o -@
Manager
.| Show Al

Assembly Node

v Z Lower limb assembly
[ @ (-)Pelvis_link
[A® (=)L hip_trochanter A
A @ (~)Lhip_tochanter C
D@ (-1 hip_link_group_medi
[ ® (~)L_hip_link_group_laters
D@ (-)Lhip_link thigh
D@ (=) hip_knkhame_thigh
D@ ()L_thigh_actuator.fixed
!Z!.(-u thigh_act...tor_moval

n

ke K &l

@ (1R bl aroup_later
@ (-)R_hip_tink_thigh
[A® (-IR hip_tinkdrame_thigh

@ Processo di progettazione dei robot

iRobotCAM si basa su un'architettura
CAD tridimensionale, supporta
l'importazione di numerosi formati 3D
tra cui Caita, NX, Solidworks, Creo,
ACIS, STEP, e garantisce la
correttezza della progettazione
intelligente sin dalla fonte dei dati. ™.
Supporta I'output URDF e I'output

XML per MuJoCo, integrandosi con
software di simulazione e

applicazioni di addestramento come

MudJoCo e ISAAC SIM.

Data Exchange  Heal PMI Tools
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Fornire una struttura di progettazione scheletrica, supportando

Visualize  Inquir IROBOTCAM

0L 4T

e BUREN BN Hek BRXE B i

HLib i

Entire Assembly =L (et s
= 8 Lower limb sssembly ZIASM X | +

Yo SR

~  <right-click> for context-sensitive options.
<Shift-right-click> to display pick filter.

Costruire un robot
universale con
struttura scheletrica

L’Q\@";_“ UD@@

1% RORMSE LX LA

r=2Gde ©

PI-O-@-0- 4

i1 ® Sigle Pick

o= 8
STEP 1
.............. e eeeeneeeees Importazione di
START K modelli 3D
STEP 3
Impostazione dei
...... : ::......... materia" e de"e ..............g:: tececcsscsscses
proprieta fisiche
STEP 4 STEP 5
Creazione di corpi rigidi Creare un sistema di
e semplificazione dei ™" coordinate 77
modelli
STEP 7 STEP 8

Esportare fiIe di

come URDF

.
......

.......

la progettazione di robot seriali e robot paralleli

& Fir a ) @ -8Xx

L/ lRobatC FIITI
j EEEH IR

................
*e

STEP 2

Regolare i
componenti
del modello

.
ees®

STEP 6

Creare una coppia
#* dimovimenti "t
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Funzioni del prodotto iRobotCAM

® Progettazione della linea di produzione robotizzata

Utilizzare software di progettazione parametrica per

soddisfare la progettazione di postazioni di lavoro con un solo
robot e la progettazione di linee di produzione robotizzate.

//—r

:

<

/

— '/j
)

e

@ Programmazione robotica offline

Flusso di programmazione:

robot ---->

Importazione del modello del
Pianificazione del processo ----> Simulazione
del processo di lavorazione ----> Ottimizzazione
del sistema della postazione di lavoro ---->
Generazione del codice post-elaborazione
Verifica della programmazione:

Supporta il decompilamento dei programmi dei
robot, consentendo la verifica e I'ottimizzazione

dei programmi robotici

STEP 1
Allestimentodella . o .
START  cecreereesenes € eeeenenennees postazione di lavorg T
STEP 3 STEP 2
S SO Simulazione del  ..cceeeeeeeeee Tevereerennn. Pianificazione del...
processo di produzione processo
STEP 4 STEP 5

Ottimizzazione
del sistema della
workstation

Output del codice
postfisso ........ e FINISH
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Funzioni di iRobotCAM

@ Programmazione offline di robot

ZWID20255Px64  Assembly - [FHURERIZAIARAEHF 10.23 - [Default]]
_ PointCloud Dataxchange Heal PMI  Tools Visualize Inquire Electrode Mold  Simulation App | IROBOTCAM & [Find a command Q| @--#8x

= >e ] PPy B
A L & @ &Y IE @ & ¥ s D 4 K eD @
aatronic | Assembly Move = Connect = Controller Program Process Workspace Calibration = Sculpture SurfaceGrinding SprayPainting WAAM  Laser  Welding Weld Fillt Groove Spot  About Help
edit cutting Bead Weld Weld Weld
st 5 5B 5 MR s @R s LETN = TR sy s
i - @ CELf R 2B (O ® Noma L (O) 53 4 Ve [o) (I BV ) W 5 )
atronic & R + FURBRIEMIHEHCER10.23 - [Default] X+ =
*“3 @ ) <middlelick> to continue. A ¢ 9P U@ @ ¢-0H- B =@ ®-|0aE=0m0 -
Nome ) Tpe ,
ic objects
9 [ Kinematic pairs and constraints

| 5 Material
" [ Coupling pairs

ot
TH
|

1B

i

14 ] ] > ]

“dla-clickes tn finich

M
H

9 iRobotCAM
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Funzioni di iRobotCAM

@ Modulo di processo

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

U eSSO di tag”O Iaser nts  PointCloud Dataxchange Heal PMI  Tools Visualze Inquire  Electrode  Mold  Simulation App | IROBOTCAM & [Find 2 command Q@ @~ -8x
e L& W NIER QD O 4 ¥ s Kbed B0

on  Wander Mechatronic  Assembly Move = Connect | Controller Program Process Workspace Calibration | Sculpture SurfaceGrinding SprayPainting WAAM  Loser  Welding Weld  Fillet Groove Spot  About Help
edit

Lo L LN =i mums 125 | W
Model Import Export Close Save Save Export | Simulation G
A

library s Model detection cutting Bead  Weld Weld Weld
a3 5 e 5 HEEE s Bfs s HEA 5 TEa8 B Bl s
% Robot teach T X =Rl b A EE (O Noma A EBE 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 fifter,

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

UserCoordinate BIE b 4

crement{mm] Angle increment[deg]

Linear

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

1 |lec-1  CPOS  308.36268617.2.. =

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  300.04133.6244..,

“<middle-click> to finish,

EoRpg—
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0 di saldata |EEEEEcelR s
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Funzioni di iRobotCAM

@ Modulo di processo

ools Utilities  Applications Window Help  Cloud ZW3D2025SPx64  Assembly - [* SE—Efis % .23 - [RB0BA3-1490]]
rocesso dl InCISlone ots  PointCloud Datafxchange Heal PMI  Tools Visualize Inquite Electrode Mold  Simulation App | IROBOTCAM & [Find a command Q& @--8x
5 .
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.
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iRobotCAM Functions

Commissioning virtuale e monitoraggio virtuale tramite digital twin;
supporta la simulazione della comunicazione IO multi - macchina, la
sincronizzazione multi - robot e la pianificazione dell'azione multi

@ Commissioning virtuale

asse di robot.
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=@ 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
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Applicazione della progettazione dell'intelligenza incarnata

@ Processo di progettazione delle articolazioni a struttura scheletrica, collegando la progettazione alla simulazione,
soddisfacendo la progettazione di agenti intelligenti corporei come robot umanoidi, robot quadrupedi e robot volanti.

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

23 AN ME ARAN W8 EE AR A BRI BN W llnxt.li'lmllamm & & e
Y WHHE S RAnEs - e Ao -
CIIN 4 SOOVNCESS SO F HVS 4 £ L
l!) |) U Ilbv £l BI e = lll! e me Jﬁ *l! WL MR BASED Ii' G J‘ﬂ
Nip=@-0 o 22 c@uiER cE Lt LI AR O we-as LR FARBONATI/ .e
T = EEoneRe AL 9P -l 6L - W-mOe- JomEow
ol u VIS e sanron aur—twmnsenen, T & ¢ ¥ 90 9-B- ¢ 8= =
awsa E
o v X hosOTCNC
|
(2] @ i+130-30 ANGLE BRACKET
- -130.30 ANGLE BRACKET
2

9 fChHek- O SWIONS Pt B - [ St ErginesZ) - (St gl > & 9P fCHeb ~C» TRIONIS D6t B -1 L Main At 23 - 11 Main Aerrey ]| e® T
BEEEIN :: o3 4% aman wm we A AE MNSM X A IR WEWS % 4R MR OR o moomw s 0 @-_ex A T e ot e e s o S

| zeo
CONN L OOORNLECL ORI OO A Fo P L T COJh H SCONNCESS OO & $BY # Fimm, v Svam- (i on.

na Fonransse . i Al
e LR R 8 - s ' e din B SEE 08 W GG UW B WA WA L 6 W B9 OH AEG S% B AEA AN KL ER NERNG @R ¥ SR~ :‘:"""" L
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E
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ESIN & SCORNLETY OO F BVS 4 £ T D
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-Gries CEA Tt AnBaw Gl we-an vewn /GO~ /e
- i x| 4+

YC: B as- v —1,’ﬁ-¢-.:-'--l:lo< <0 BEow -

Progettazione di robot umanoidi

Progettazione di mani abili
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Dispositivo di controllo numerico | GSK

@ Piattaforma di progettazione mecatronica e commissioning virtuale

Robot, dispositivi di

elaborazione (centri di

lavorazione, macchine di
iniezione, ecc.)

Definizione e controllo di
meccanismi di movimento,
come posizionatori, bande
trasportatrici e cilindri

Supporta la modellazione di
sensori con la libreria
integrata

@ Insegnamento

Algoritmi di interpolazione di
robot, tra cui diversi algoritmi
di interpolazione base, come

rette, archi, giunti, ecc.

ST T |f Consente la selezione di piu

@i s (€
= o L Ll

/”mmmnunmmmun i mo d a | |té d | p rog rammaz | one d |

robot industriali, come le
modalita di strumento manuale
e pezzo manuale.
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Attrezzature didattiche

Simulazione di assemblaggio di

B MO dp BR WE BR MR 4NE 8 Efe 98
Owi @ & % WMBEETE QO

motori, tra cui robot, dispositivi assemblaggio di motori A0 R JUONNS Na| AR TN B 530 **

di cambio rapido, linee di fe=g 0 BEm  RArivivESEw 0N N e0v/ /00N n e

TTHMALIQBZASM X+

trasporto e vari sensori et A% ¢[@ 0 @ B ¢ H- W =09 comm -

Simulazione di digital twin,
raccolta di dati dalla linea di
produzione e mappatura dei dati
del controllore di movimento e
dei dati della PLC nel sistema di
simulazione

Utilizza I'architettura CAD basata
su un nucleo geometrico 3D per
consentire |'interconnettivita tra
il mondo fisico e il mondo
virtuale

b B rnuzmEBeO0 T Simulazione di imballaggio di materiali,
eriali ket REAGE AnaR !’LIAIIKI IARE 23 GFe BN IZ2ER IfRn *F

— e LR R TSew

tra cui piastre vibranti, piu linee di

S ¢ eV Eeceseoneone e trasporto, robot, motori di
azionamento, assemblaggio di
materiali, trasporto di materiali e
magazzinaggio di materiali
|

==l |[==IEEEXd ==L Con la raccolta di dati, la mappatura di dati,

le informazioni sui materiali e sugli
apparecchi di movimento, si realizza la
commissioning virtuale di digital twin sia
nell'hardware che nel software
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Applicazione del processo di taglio laser

odi tradizionali di programmazione
hanno difficolta a gestire fattori

complessi, il che rende difficile

I'adattamento in tempo reale dei
parametri e |'assicurazione di un taglio
di alta precisione.

1.Algoritmo di pianific
preciso
2.C

ecnologia sviluppata
indipendentemente da iRobotCAM si
integra profondamente con robot di
alta qualita e dispositivi laser per
generare percorsi di taglio ottimizzati,

che vengono verificati e adattati piu
volte attraverso simulazioni virtuali.

[ Basic mecharonicobject
" v i Kinematic i and constraints
F Revolut
L Il Revolut
s Revolut
I Revolut
s Revolut
E Revolut
£ Mateicl

L

[ Coupling pairs
™ i Sesors and actustors
& M0 5 Robet
¥ conG Rabot 1
i Runtme behavior
Simust

Signal

el PMI ook Viwize bqure Bectude  Mold  Smudion App  IROBORCAM o Fndacommed Q| @7 - 8

BWIER D @ 4 ¥V 3 2 sKBHe3 00

Controber Program Process Workspace Cafbralion | Sculptwre SufacsGinding SprayPainting WAAM  Lzser  Weldng Weld ikt Guowe Spot  About Help
cuttin

al  Weldments PomtClowd  Data Exchange

wusion Wander Mechatronic  Assembly Move  Conmect

ELRri R R EGde 0N

et 9 Bead Wil Wed  Wed
HEL 2 pEL ] s @ s

TR/ SO0 NTT /e e

Start w . Geal ] B ] E A
Min¥ 1) Ma¥ 1@ Codf 02 - = E
Strtindex 0 Comt 55000 o
| i
¥ ptimze Pt E_
Singularty | Collsonabiliy |~
v ¥
I T ‘_ v v
v ¥
ol vV ¢
v ¥
4 ? "4
. vV ¥
H vV v
v ¥
o] ? ¥
o v v
v v
R v ¥
TS o M, AN v v
o 0 0 5 m = v v g
e v -
Change FilData| | Overel cakviate. |Pth Optmie| Path Optmice =

Utilizza soluzioni di elab
generare rapida
di alta preci

e in un taglio di alta precisione in un'unica
passata durante |'elaborazione reale, con la
precisione dimensionale del stampo e la finitura

superficiale che raggiungono standard
estremamente alti, riducendo i processi

successivi e migliorando |'efficienza produttiva e
la qualita del prodotto.
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Applicazione del processo di incisione
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preria di robot di iRobotCAM consente di
importare o personalizzare facilmente i

modelli di robot, creando rapidamente un
ambiente di modello digitale per pezzi,
accessori e altri componenti.

Sviluppato su una piat
caratteristiche di

enera traiettorie di roughing e finishing per
modelli in vari formati, garantendo un
controllo preciso della precisione
dell'elaborazione.
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traiettori

isualizza intuitivamente la traiettoria del
robot e detecta le collisioni attraverso le
simulazioni per garantire la precisione

nell'incisione di superfici complesse.
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Progetto di Pittura con Robot dell'Universita del Sud-Est
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CAD.
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Supporta I'ottimizzazione della
traiettoria e la rilevazione di collisioni.
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della trai
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adatta rapidamente ai cambiamenti
nei modelli di pezza e nelle esigenze di
elaborazione, aggiornando i programmi
del robot senza dover ricompilare,

I [{] HHETEE

risparmiando notevolmente tempo e
sforzo.
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Collaborazione Robot - Posizionatore

Uites Applicstions Window  Help  Cloud T NP a6e  Assemity - " MOBRIOARRERAT- 22 - (11
Wedments  PontCloud  Dstafxchinge Hesl PMI Tock Viwlce nqure Decode Modd  Smulson  App | (ROBOTCAM

0D L@ 2 IEEO © 4 ¥ = 208 ilbaus 00

Coiion Wander Mechatroric | Awemily Move Connect  Conbrolr Program Process Wiodkspace Calibrstion | Sculpture SurfaceGrinding SprwyPanting WAAM  Laser  Wekdng Weld  Filt Groove Spot  About Help
et can Bea

o e

Sfrutta il nucleo ZW3D per

digitalizzare rapidamente gli v, A ) s o . I i b
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. . . i £ + MNERCNRTERAF (1] X+
apparecchi e i processi. xS 01 i v Gh /93 % 8 B -5 B =D samm

aggiunge il posizionamento
della pezza in condizioni
complesse basandosi sulle
caratteristiche del CAD.

e T ——— Utilizza le caratteristi
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a proattivamente le interferenze
di movimento del robot, le singolarita,

I'accessibilita e gli errori di traiettoria
per garantire una produzione reale
sicura ed efficiente.
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Applicazione di Pittura con Robot Sprayer

do la soluzione integrata di
iIRobotCAM, e stato raggiunto con
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successo |'automazione e
['ottimizzazione intelligente della
pianificazione delle traiettorie di pittura.

© v [ Grematic pars 2nd constrants

o

Garantisce una qualita di pit
uniforme e precisa p

ggio dall'architettura di
processo aperta e da un motore fisico
robusto per consentire un'integrazione
perfetta tra la simulazione di pittura e

5 Motion group
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la commissioning reale.
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riduce notevolment

esperienza tecnica di
in programmazione offline e
missioning virtuale, & stato sviluppato
insieme una soluzione di programmazione
offline esclusiva per le linee di produzione di

dispositivi di pittura di alta qualita, che
copre tutto il processo, dalla progettazione
della traiettoria, |'ottimizzazione del
processo fino al test congiunto della linea di

s M anss ‘s r@8fie@YroC® A Qe one p
produzione.
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