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4 iRobotCAM

A Nanjing Yueqing Information Technology Co., Ltd. foi fundada em abril de 2020, localizada na cidade
Resumo de Nanijing, provincia de Jiangsu. O software de design e simulagao de robés iRobotCAM é o principal
resultado de pesquisa e desenvolvimento da empresa.

Aproveitando as vantagens da arquitetura CAD baseada em nucleo geométrico 3D e utilizando dados
CAD como base, o iRobotCAM resolve, estruturalmente, os problemas de precisdo aplicacional
existentes em cenarios de modelagem 3D. Por meio da criagdo de cenarios digitais de robbs
industriais, € possivel atender a aplicagdes de alta precisdo, como soldagem, pintura, escultura,
polimento, corte a laser, fabricacao aditiva por arco elétrico e impressao 3D em fibra de carbono. Para
conveniéncia no design de inteligéncia incorporada (embodied intelligence), o iRobotCAM oferece
solugdes rapidas de design e simulagao de inteligéncia incorporada.

A equipe de P&D da empresa tem a inovacao independente como nucleo, concentrando-se na

Equipe simulacao de programacao de robds industriais e na tecnologia de gémeos digitais. O software de
programacao e simulagao offline de robés iRobotCAM, desenvolvido de forma independente, superou
tecnologias-chave como algoritmos de cinematica de robds e simulagao de motores fisicos, sendo
compativel com centenas de marcas de robds, incluindo Guangzhou CNC, Inovance, Turing, ABB e
KUKA. Além disso, baseado no nucleo geométrico do ZW3D, realiza a integracao perfeita com dados
originais de CAD, atingindo precisao de programag¢ao em nivel micrométrico, sendo aplicado na
fabricagao de chips, montagem de produtos mecatrénicos complexos e processamento de alta precisao,
entre outros cenarios.

O 2021 A versao de pré-visualizagao do iRobotCAM foi concluida, e a Yueqing Technology
Desenvolvimento atingiu uma colaboracao estratégica com a ZWSoft.

? 2023 A Yueqing Technology langou oficialmente em abril o iRobotCAM V1.0, baseado na
arquitetura CAD, possuindo capacidades abrangentes de processos roboticos.

(o) 2025 Plataforma de design e programacao offine de nova geracdo para robés, que
atende a programacao offline e depuragao virtual de robés, além do design e
simulagao de robds inteligentes corporais.

0 2026 iRobotCAM langa versdo multiplataforma V2.0, aumentando significativamente a

eficiéncia do design de inteligéncia incorporada e da programagao offline.
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6 iRobotCAM

Arquitetura do produto iRobotCAM

Camada de Aplicacao I Camada de Plataforma Motor subjacente

Design e Simulagao de Inteligéncia Embodida

. N Motor de geometria 3D
Processo de soldagem Design de Robos Motor de fisica d iment
Processo de pintura iRobotCAM e Plataforma de otor de fisica de movimento
L . ~ . Algoritmo de geragao de trajetéria
Fabricacao aditiva Programacéao Offline _ o -
Cinematica robdtica
Montagem de produtos

Artesanato de escultura
Processo de polimento
Corte a laser
Depuragao virtual

Design de
Incorporada /
de Linha de Produgao
/ Programacao Offline /
Simulagao Virtual
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Funcgdes do produto iRobotCAM

B Projeto de robds inteligentes corporificados

BBl siopc Wichisme Assembly Datafxchange Hesl PMI Tooks Visuelze Inqui

LEREBPR B © &

G SMER B

N =t

Manager

W oAl

. Show Al
B2 Assernbly Node
v X Lower limb assembly
A @ (-)Pelvis_link
A @ (~)L_hip_trochanter A
[ @ (=)L hip_vochanter C

D@ (~)L bip_link_thigh

e K Bl M

M@ (- Pﬂh[lkhgh

2@ (-IR hip_linkirame_thigh

Fluxo de projeto de robés

iRobotCAM é baseado em uma
arquitetura CAD tridimensional,
suporta a importagao de dezenas
de formatos 3D, como Caita, NX,
Solidworks, Creo, ACIS, STEP,
garantindo desde a origem dos
dados a precisao do design
inteligente incorporado. Ele oferece
suporte a exportagdo em URDF e
MuJdoCo XML, integrando-se a
diversos softwares de simulagao e
treinamento, como MuJoCo e
ISAAC SIM.

D@ (1L tip_link_group_medi
D ® (~)L_Np_link_group _later

A ® (-} hip_kinkhame_thigh

[ @ (-)L_thigh_actuator_fixed
[A® (~)1_thigh_act...tor_moval
A® -1

- [ & entir

Fornece uma estrutura de design esquelética,
suportando o design de robds seriais e paralelos

ROBOTCAM & |Fir

L ELET, ﬁ lRobatCFIITI

G @--8x

BoRaeN R aed A ‘ #a i i@ W X T

HUBEKR .

e Assemnbly cEZ S at 1 2GR Ae ® W SnglePik
= Lower limb assembly Z3ASM X | + ’ ? s
YS -

eoo®
.

LT

PP-O-@-0- 4
~  <right-click> for context-sensitive options.
<Shift-right-click> to display pick filter.

m= =3
STEP 1
START .............. :: .......... Impor‘tar modelo 3D "--"'-"'::::: °°°°°°°°°°°°°°° .
STEP 3 STEP 2 .
e e, CONAIQUIaCED de Materials | ... Ajustar componentgs.”
e Propriedades Fisicas ’ do modelo
STEP 4 STEP 5 STEP 6
Criar corporigidoe .. Criar um sistema de Criar par -
simplificagéo de modelo "~ coordenadas romantico :
STEP 7 STEP 8

Construcao de robbs

universais com “ mecanismos paralelos
estrutura esquelética

como URDF
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iRobotCAM 8

Funcdes do produto iRobotCAM

® Projeto de linha de producéo de robds

Utilizando software de design parametrizado, atende-se ao

design de estacgdes de trabalho com robd unico e ao design de

linhas de produgao com robds.

@ Programacao offline de robods
Fluxo de programacéo:

Importagcdo do modelo do robd
Planejamento do processo ------ > Simulagao
do processo de usinagem ------ > Otimizacao
do sistema da estacdo de trabalho
Saida do cddigo

Verificagao da programacao:
Suporta a retrocompilagdo de programas de
verificar e otimizar

robd, permitindo

programas de rob6

pds-processamento ;

START  ceceececeecees < de estagao de trabalﬁa ..........................
STEP 3 STEP 2
e ! Simulag&o do procgsso......i"............. Planejamento de ...
de usinagem Processos Industriais
STEP 4 STEP 5
Otimizagaodo ., Saida de cOdigo ... rrrrennnn. FINISH
sistema de estacbes * pos-fixada

de trabalho
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Funcdes do iRobotCAM

@ Programacao offline de robés

a m e n t o m u Iti - ZW3D2025SP x64  Assembly - [FHLIRERIEHtH SHUER 10.23 - [Default]]
_ PointCloud Dataxchange Heal PMI  Tools Visualize Inquire Electrode Mold  Simulation App | IROBOTCAM & [Find a command Q@ @--8x
i @ >e =" + /
etapa A 1 & = & ¥ s D 4 K eD @
latronic | 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
& 5 YEBRE s @fE s MEA 5 TE8% 5 EE s

st thE
i -[@ TZRr e A 2RO N W Nma (O 5 V74 V4 [0) (I LA BV i Pl £51

Ll AR ol
B3+ SHIRBIRIERIA SRR 1023 - Defaul] X | +
@) <middielick> to continue. A% 99 T @ E- ¢ D H- B =W |[QQEW *

echatronic

v]X|s)

14 ]

“dla-clickes tn finich

] magéo nao -....'._.: ’:.!...“A e eens OQ ama(;aO .« V.,_.’ b’:"“_ 4k
e s offline e

padronizada B
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Fun¢des do iRobotCAM

@ Modulo de processo

Cloud ZW3D 20255 x64  Assembly - [ SIS £ 2N 7523 - [Default]

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

il L2 W NIEE O @ 4 ¥ o PbeD OO

“echatronic | Assembly Move = Connect  Controller Program Process Workspace Calibration | Sculpture SurfaceGrinding SpreyPainting WAAM  Laser  Welding Weld  Fillet Groove Spot  About Help
edit cutting Bead Weld Weld Weld

0 O e CO rte a ools Utilities  Applications  Window  Help

ats

ety P——— [

ZH 5 18 5 HIMEE s BfF s B 5 TEan 5 HE &

% Robot teach ? X R/ » 26w ®0 @ Nomal AN ®E S S OONAT S w e
PENT 5373 - [Default] X | + )
to continue. A& ¢ 9P D-&-@- ¢-OH-BH-wJw- OE=00 ~

cle to display pick filter

Robot name M-20iD_25

¥ Descartes space

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

UserCoordinate BIE b 4

Linear

crement{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
FHSAX@S2RO0
‘A

=l

| 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,

de pintura a

D e ———
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Fun¢des do iRobotCAM

@ Modulo de processo

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

FOCesso de gravu ra nts  PointCloud Datafxchange Hesl PMI Tools Visualze Inquire Electrode Mold  Simulation App | IROBOTCAM & [findacommend Q| @& @~ - @x
BRI D ¥ = & Kewd OO

Simulation  Collision Wander Mechatronic = Assembly Move = Connect | Controller Program Process Workspace Calibration | Sculpture SuffaceGrinding SprayPainting WAAM  Laser Welding Weld Fillet Groove Spot & About Help
edit cutting Bead Weld Weld Weld

Save Export
As Model detection

Model Import Export C
library

& 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.
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Funcbes do iRobotCAM

@ Comissionamento virtual

multi-rob6 e planejamento de acionamento multi-eixo
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@ Vitusi Time Scaling

001 OF
@ san Viewai 71300 1
nstance name (5715009
WP address [X1]
Subet mack
Delel sy
#iC o

I3 [ mres|
1 Active PLC Instance(s):
EEE 5715009

Runtime Manager Port 50060
Virtus! SIMATIC Memmory Ca
Show Notifications

Function Manusl

it

Midle

MOSVEE PG MEAGE Ui BN W EECSS

PLESIM ) PLCSIM Virtusl &, Adapter @

TCP/P communication wil | LI

/192168188

PRODUTO
APRESENTACAO

Comissionamento virtual e monitoramento virtual por digital twin;
suporta simula¢do de comunicacao IO multi-maquina, sincronizagao
de robds.
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Aplicacao de Design de Inteligéncia Incorporada

@ Processo de design de articulagdes em forma de esqueleto, conectado ao design na fase inicial e a simulagédo na
fase final, atendendo ao design de agentes inteligentes corpéreos como robds humanoides, robds quadrupedes e
robds voadores.

9 fHek ~Os» PRDNBEG6 R[4 AOBOT ONCZ3 - ROROT O] L
2 @ ME ARWN R EE AR A BEIE SN w IR RAWS @R 48 WA Ml In 1RCB0ACAM LALL Ce-.ex
CIINS SCORUCESS SO & HVL 4 £ T ITIT
Be 8% wR GUDE 9w &0 B G EAD AR EE GmEM AN R !n weans an "" izl “‘:”'""“"‘
Nlp=@-0 o 2 ‘mn cES LTI NnREm O w2 CANEBES OO i
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3 BnE QLT V: Lo Ligstperead AL V9P C-9- -6 UH-B-mOw. (o8R0 -

<FERSh ol TP SREN
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9 CHek~ O3 Sw0uE P u4mlm~auml~‘-n S ¥ EERE S SO e o e T onae cew
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Fway Lawi e ] L Lid 10 Raly IneE ey - o e ax

Noe=2-0 i Qe CEA LT A =0dw D) we-an AL L B gol vI/ee Noem- O o o0 c@uize cEStrliarDdEw D)) e 2-an chve® OO0/ e®
-y - + * Sman Engines 23 - [Sman Engines] i BOEL 1 Main ety 23 - 1 ManAsently] X |4
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37 s i 87 6230

Design de drones

9 EHeEn Oy ] -
M8 ARSM Zy mEZ W0 6% DETE SN M TN KWWL BA 4E WA KR Ao ROROKAM & an: S

I - e
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wz . . ’ X e x 3
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Design de robés humanoides

Design de Maos Habilidosas



0 CLIENTE
CASOS

iRobotCAM 15

Equipamento de Controle Numérico | GSK

@ Plataforma de Design Mecatrénico e Comissionamento Virtual

Robds, equipamentos de

processamento (centros

de usinagem, maquinas
de injecdo, etc.)
Defini¢do e controle de
mecanismos de movimento,
como posicionadores,

bandejas transportadoras e
cilindros

Suporta modelagem de
sensores com a biblioteca
integrada

@ Ensino

Algoritmos de interpolacao de
robés, incluindo varios
algoritmos de interpolacao
basicos, como retas, arcos,
juntas, etc.

ST T |f Permite a selecdo de varios

@i s (€
= o L Ll

’/IIMMHHMHIINHIIMHIN I m o d OS d e p rog ra m a gé O d e

robos industriais, como os
modos de ferramenta manual e
peca manual.
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Equipamentos Educacionais

Simulacdo de montagem de R T T T IS

i i 5 /0w @ L% NETE Q0
mOtoreS: |nC|U|ndO rObOS: Montaem de Motores fill RISH Wi SRRESE AENE ms»;n Il.:ﬂ BUE ERRE EE ISR INEG 2T

dispositivos de troca rapida, o = , v -
i =5t- O W28 . CEL T E LI VERA D eBEE N e B / ©ONA ‘oo
STHSMAL- IR Z34SM X 4

linhas de transporte e varios s il 2

‘WY Ce @i E-md (ommom -
O BT BEAUAR ST

sensores

Simulacao de digital twin, coleta
de dados da linha de producao e
mapeamento dos dados do

controlador de movimento e dos
dados da PLC para o sistema de
simulacao

Utiliza a arquitetura CAD
baseada em um nucleo
geométrico 3D para permitir a
interconexao entre o mundo

fisico e o mundo virtual

%o s WA WE W BN GRE

O @ & % METEQO

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

Simula¢do de embalagem de materiais,

eriais

incluindo placas vibratédrias, varias

..

wrsnonan G @I el F 0§ =m0 (onzm -
e S ok BT e

linhas de transporte, rob8s, motores
de acionamento, montagem de
materiais, transporte de materiais e
armazenamento de materiais

153 e lum |[7] °

Com a coleta de dados, mapeamento

de dados, informac¢des de materiais e

equipamentos de movimento, realiza o
comissionamento virtual de digital twin
tanto no hardware quanto no software
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Aplicacao do Processo de Corte a Laser

Inqure.

etodos tradicionais de programacao
tém dificuldade em lidar com fatores

4 0 L2 e

detection
pi3 s i s fEEE s B 5
ELRri i vEGAw ON

BT 4 BHPREHEIE D - Dk X |+

complexos, tornando dificil ajustar
parametros em tempo real e garantir
um corte de alta precisao.

[ Basic mecharonicobject

" v i Kinematic i and constraints

F Revolut
L Il Revolut

. . o Revolut
1.Algoritmo de Planejame s e

B o5 Revolut
Preciso S
5 Coupling s
2 o COO rd L Em;ﬁ Rohet
¥ conG Rabot 1

i Runtme behavior
(BRosor
I Sgnal acpter
52 ML20D 25 SD Signal 2
= Signal connection
i Signal

Simalzt

S -
acnologia desenvolvida B
independentemente pelo iRobotCAM se
integra profundamente a robds de alta
qualidade e equipamentos de laser para
gerar caminhos de corte otimizados, os
quais sao verificados e ajustados varias

vezes por meio de simulag¢des virtuais.

i App

al  Wedments PomtClowd Datafschange Heal PMI Tooks  Viualze Ingure  Elesiode  Mold  Simulafion App | IROBOTAM & Findac

EED & 4 ¥

asion Wender Mechatroric  Asembly Meve  Conmect  Confolkr Program Process Workspace Colbwalion | Sculpiwe SurfacsGinding SprayPainting WAAM  Lzser  Weldng Weld ikt Growe Spot
cuttin

u Nomal

ommand

S a2t Lo KbaD 00

Boout Help

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

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 ¥
H 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 =

gue um corte de alta precisdao em um
tnico passo no processamento real, com a
precisao dimensional do molde e o
acabamento superficial alcancando padrdées
extremamente altos, reduzindo processos

subsequentes e melhorando a eficiéncia

produtiva e a qualidade do produto.
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Aplicacao do Processo de Gravura

H A H H CA ando um jntCloud DataBxchange Hesl PMI Tooks Visuslize Inquie Flectode Mold  Simuation App  IROBOTCAM & [Find s command Q@ @ -7
. piblioteca de rob6s do iRobotCAM permite o TR B HEED 6 4 ¥ S ot olbws 0
importar ou personalizar facilmente modelos dato da >orte

.| Assembly Move  Connect | Controler Program Process Workspace Calibration | Scupture SurfaceGiinding SpayPainting WAAM  Laser  Welding Weld Filet Groove Spot | About Help
edit cutting
~ . ; } > B 1w Normal * DON
80 ] ER P N EGEE 0N @ Nom L@@/ /Q0ANT /9@
de robds, enquanto estabelece rapidamente O EETETTT

Bead Weld Weld Weld
ol st Y B3 v @ O ¢ Dt § =Oe (om0

o HARE s K s HEA & 28 BoEy s
continue.
<Shift-tight-cck> todisplay ickfiter.

um ambiente de modelo digital para pecas,
acessorios e outros componentes.
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isualiza intuitivamente a trajetdria do
robo e detecta colisdes por meio de

simulacao para garantir a precisao na

gravacao de superficies complexas.
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Projeto de Pintura com Rob6 da Universidade do Sudeste
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base nas caracteristicas do CAD.
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Suporta a otimizacao da trajetéria e a
deteccao de colisdes.
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e adapta rapidamente as mudanc¢as
nos modelos da peca e nas exigéncias

[ H

de processamento, atualizando os
programas do rob6 sem a necessidade
de reprogramacao, economizando

consideravelmente tempo e esforco.
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Colaboracao Robd - Posicionador
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Suporta a ada

Atinge o posicionamento da peca
em condi¢cbes complexas com
base nas caracteristicas do CAD.
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ecta proativamente interferéncias
no movimento do robo,

singularidades, acessibilidade e erros

de rota para garantir uma produc¢do
real segura e eficiente.
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Aplicacao de pintura ROBOT SPRAYING

o da solucao integrada do
obotCAM, foi possivel alcancar com
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sucesso a automacdo e a otimizacao
inteligente do planejamento de rotas de
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pintura.

© v [ Grematic pars 2nd constrants

o

Garante qualidade de pintura
precisa para pegas ¢

a - se da arquitetura de
processo aberta e de um motor fisico
robusto para permitir a integracdo o
perfeita entre a simulacao de pintura e

a comissao real.
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do a expertise técnica do
0tCAM em programacdo offline e
omissionamento virtual, foi desenvolvido
um sistema de programacdo offline

exclusivo para linhas de producao de

equipamentos de pintura de alta qualidade,
abrangendo todo o processo, desde o
design da rota, a otimizacao do processo até
ax M oan we @ fme@ProCw ‘ AT e 0 teste conjunto da linha de producao.







	幻灯片 1
	幻灯片 2
	幻灯片 3
	幻灯片 4
	幻灯片 5
	幻灯片 6
	幻灯片 7
	幻灯片 8
	幻灯片 9
	幻灯片 10
	幻灯片 11
	幻灯片 12
	幻灯片 13
	幻灯片 14
	幻灯片 15
	幻灯片 16
	幻灯片 17
	幻灯片 18
	幻灯片 19
	幻灯片 20
	幻灯片 21
	幻灯片 22

