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0 7 Sirket Tanitimi

Ozet

Takim

Gelisim

Nanjing Yueqging Information Technology Co., Ltd., 2020 yilinin Nisan ayinda kurulmus olup,
Gin'in Jiangsu Eyaleti, Nanjing sehrinde yer almaktadir. iRobotCAM robot tasarimi ve simulasyon
yazilimi, sirketin temel arastirma ve gelistirme Grdnudur.

Uc boyutlu geometrik ¢ekirdek tabanli CAD mimarisinin avantajlarindan yararlanarak ve CAD
verilerini temel alarak, iRobotCAM, U¢ boyutlu modelleme senaryolarinda mevcut olan uygulama
dogruluk sorunlarini mimari dizeyde ¢6zmektedir. Endustriyel robotlarin dijital senaryolarini
olusturarak, robot kaynak, sprey kaplama, oyma, parlatma ve zimparalama, lazer kesim, ark
ekleme, karbon fiber 3D baski gibi ytksek hassasiyete sahip uygulama senaryolarina uygun
¢o6zumler sunmaktadir. Bedensel zeka tasariminin kolayligini hedefleyerek, iRobotCAM hizli ve
verimli bedensel zeka tasarim ve simulasyon ¢ézimleri saglamaktadir.

Sirketin Ar-Ge ekibi, bagimsiz yeniligi merkez alarak endustriyel robot programlama
simulasyonu ve dijital ikiz teknolojisine odaklanmaktadir. Bagimsiz olarak gelistirilen
iRobotCAM robot c¢evrimdisi programlama ve simulasyon vyazilimi, robot kinematik
algoritmalari ve fizik motoru simulasyonu gibi kritik teknolojilerin Ustesinden gelmis,
Guangzhou CNC, Inovance, Turing, ABB ve KUKA gibi yuzlerce robot markasiyla uyumlu hale
getirilmistir. Ayrica, ZWCAD 3D geometrik cekirdedi Uzerine insa edilerek CAD orijinal verilerinin
kesintisiz entegrasyonunu saglamis ve mikrometre duzeyinde programlama hassasiyeti elde
edilmistir. Yazilim, ¢ip Uretimi, karmasik mekatronik Griin montaji ve yuksek hassasiyetli isleme
gilyi alanlarda uygulanmaktadir.

O 2020 iRobotCAM 6nizleme surumu gelistirmesi tamamlandi, Yueqing Teknoloji ile
ZWSOFT stratejik is birligine vardi.

™\

) 2021 Yuegqing Teknoloji, Nisan ayinda CAD mimarisine dayall iRobotCAM V1.0'i resmi
olarak yayinladi ve kapsamli robotik islem yeteneklerine sahiptir.

Yeni nesil robot tasarimi ve ¢evrimdisi programlama platformu, robotlarin

O 2023
cevrimdisi programlanmasi ve sanal hata ayiklama, govdeli zeki robot tasarimi
ve simulasyonu ihtiyaclarini karsilamaktadir.

Q 2025 iRobotCAM, platformlar arasi V2.0 surUmunu yayimladi ve govde zeki

tasarimi ile ¢cevrimdisi programlama verimliligini buyudk olgtde artirdi.
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iRobotCAM Uriin Mimarisi
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iRobotCAM Robot Tasarimi ve

Cevrimdisi Programlama
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iRobotCAM

iRobotCAM Uriin Fonksiyonlari . N .
Iskelet tarzi tasarim mimarisi sunar, seri robotlar ve
® Bedenlenmis Zeki Robot Tasarimi paralel robot tasarimlarini destekler

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

- & |Fin O @ @--8x
[ ,‘0 Call N PO = —~ &
LRRERRP R @O KT T 2@ IEE O 5
WaE SN XU GG NG SHEY G BRI EN WD REXRE B3 | 06 R RS TZ AN ’ 5 ’Rabat Hm
h 5 st N opean w g [EN
N =G oW - [ enire Assembly ER s e R EGA® ©N (W sglerick | * "*
Manager ) i &= Lower limb assembly ZIASM X | + I ’ Ix
@ |Show Al ~Jentertosersn Y[ - 9P 0-@-@-
Fa . <right-click> for context-sensitive options.
AssemblyNode | I <shift-right-click> to display pick fiter. <
- ¥ & Lower limb assembly Il
-

M@ (-)Pelvis_link
[ @ (~)L_hip_trochanter A
anter,

kK Bl

e

~)R_hi
M ® ()R hip

p_rred

J .group._f
[ @ ()R hip_link_group_lster,
[ @ (-)R_hip_link_thigh

[ @ (~IR hip_linkirame_thigh

e = e s e s ECEE )
@ Robot Tasarimi Siireci STEP 1
. ) START  ceveseeceennns "'3D modelini ice aktar---"-'-'.'.'." ................ .
iRobotCAM, U¢ boyutlu CAD "
mimarisi Uzerine kuruludur ve
Caita, NX, Solidworks, Creo, ACIS, . STEP3 ' STEP 2
op . . JREIITIIIIE ','""'." °°°°° |V|a|Zeme ve F|Z|kSeJ ........... .:'":‘, ....... Model Bi|e§en|erini.-"

STEP gibi onlarca tg¢ boyutlu o Ozellik Ayarlari Ayarlama
formatin ice aktarilmasini destekler.

I o . : STEP 5 STEP 6
Verilerin kaynagindan itibaren STEP 4 ,

Ay g "..... Rijit cisim olusturma yg-,........ Koordinat ... ;.. Hareket Eklemi
somut zeka tasariminin model basitlestirme sistemi " Olustur '
dogrulugunu giivence altina alir, olusturmak .

STEP 7 STEP 8 i
URDF ve MujJoCo XML giktisini iskelet tipi genel ... URDFve benzeri
destekler ve MujoCo, ISAAC SIM amacli robot “*  paralel mekanizma
o o o gelistirmek dosyalarini disa aktar
gibi cesitli simulasyon ve egitim

yazilimlariyla entegrasyonu saglar.
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iRobotCAM Uriin Fonksiyonlari

L Parametrik tasarim yazilimi kullanarak, tek robotlu is
@ Robot Uretim Hatti Tasarimi istasyonu tasarimi ve robot Gretim hatti tasarimini yerine

| ///Mllm

@ Robot cevrimdisi programlama

Programlama Sureci: STEP 1
Robot modeli ithalati ------ > Proses START  veeeereenenne e Is istasyonu R T
lan| > gl . sahne
planlamasi  ------ ' sleme  sureci kurulumu
simulasyonu  ------ > Istasyon sistem STEP 3 . STEP2
optimizasyonu ------ > Sonrasinda kod ... P Imalat SUI€Ci.ceeerrrned s, Islem Planlamas.,!“."__.
ciktisi 3 simulasyonu
5 . ., STEP4 STEP 5
Programlama Dogrulamast: - Is Istasyonu S T Post-islem kodu.......i s euueceee. FINISH
Robot programlarinin tersine Sistemi gIktisi
. s Optimizasyonu
muhendisligini destekler, robot P y

programlarini dogrulama ve optimize
etme imkani saglar
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iRobotCAM Islevleri

@ Robot cevrimdisi programlama

ZW3D20255P x64  Assembly - [HHLTREMRIEA IR M2 R 10.23 - [Defoult]] a
PointCloud  DataBxchange Heal PMI  Tools Visualize Inquire  Electrode  Mold  Simulation App | IROBOTCAM & |Find a command Q@ @r-=x

ok adimli isleme

ot e i FE 3 ) o P
. &2 W B ds H 1 & EBwod @
aatronic Assembly Move | Connect | Controller Program Process Workspace Calibration | Sculpture SurfaceGrinding SprayPainting WAAM  Laser Welding Weld  Fillet Groove Spot | About Help
edit cultiig

Bead Weld Weld Weld

= HE K MBPE 5 AR s nEA Al o ‘ il
- & "ZSlsr pr s ERAS | O 0 @ Nomal - o PFEZIZIe0 ~ RnZ e
B 5+ SRR BAEN 1023 - Defoul] X |+ )

@) <middeclick> 1o continue. At ¢ 9P U@ SO H- B =B, OEE00 -

Iz
H

=1}
E‘EI’@HTH‘EWL

= sig
g\ = Sig
[ Collis
| Label
. = Motion group
] ]

andart disi
otomasyon




02 urdn
tanistirma

iIRobotCA

iRobotCAM Islevleri

@ Surec Modiili

sols  Utilities  Applications  Window  Help  Cloud ZW3D20255P x64  Assembly - [* B IEIF RN T A5 23 - [Default]

Zer Kesim i |emi ats  PointCloud Datafxchange Heal PM|  Tools Visualize Inquire  Electrode Mold  Simulation App | IROBOTCAM a Flr\dacommind - Q@ @ -ax
. 2 D Lo @ N ERE D © 4 ¥ DY D OO

«chatronic | Assembly Move = Connmect = Controller Program Process Workspace Calibration | Sculpture SurfaceGrinding SprayPainting WAAM  Lsser  Welding Weld  Fillet Groove Spot | About Help
edit cutting Bead 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 M-20i0.25 Sﬁzﬂuiﬁ%zar [Default] X | + s
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

¥ Tesch programming [
P SAX@CR00

| 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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iRobotCAM Islevleri

@ Surec Modiili

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

DataBxchange  Heal PMI  Tools Visualize Inquire  FElectrode Mold  Simulation App | IROBOTCAM & |Find a command Q| @ @~ -8x
ol B ﬁ 3 7 o
4 1w B d ¥ = 2t o KbEaD B

«chatronic | Assembly Move = Connmect = Controller Program Process Workspace Calibration | Sculpture SurfaceGrinding SprayPainting WAAM  Lsser  Welding Weld  Fillet Groove Spot | About Help
edit

cutting Bead Weld Weld Weld
5 5 B fEmEE s WM s A T somp s
el = JELlf s 2B (O N W Nl TR BEBE S S OONAT S .
Mechatronic 53+ E—EBZ3- RE0AT10] X |+

Iy <middle-click> to continue. a
<shift-right-click> to display pick fiter.

- P- @@ ¢- O W= s

v [ X =

Name Type !
@ | | > [ Basic jic objects
2 v [ Kinematic pairs and constraints

Revolute joint
F 1 Revolute joint
E 25 Revolute joint
P Revolute joint
#s Revolute joint
P Revolute joint
F i Revolute joint
E 23 Revolute joint

[ Material

@ & Coupling pairs

~ [ Sensors and actuators

J° RBOBA3_ 1490 Robot.
77 HESHBS150_1B External axis
3 51POS Joint position | |
3 52P0S Joint position | |
3 5305 Joint position
3 54P0S Joint position
3 55P0S Joint position
3 56POS Joint position
3 57P0S Joint position
2 58POS Joint position
¥ Tool Rebot tool
[ Runtime behavior
~ [ Signal adapter
i 51P0S_SD Signal adapter|
4.52P0S 5D Signal adapter
45305 5D Signal adapter
~1i.54POS_SD Signal adapter
-1 55P0S_SD Signal adapter|
.. S6POS.SD Signal adapter
.. STPOS_SD Signal adapterl |
.4-58P0S_SD Signal adapter
v [ Signal connection
/[l+ SignalConnect! Signal connect
~ 5 Signal
[l-51P0S 5 Signal
l-52P0S S Signal
[l~53P0S_S Signal )

W

“middle-click> to finish,

e
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ATy

scrars S U Ly s 3 e G | 2ot

Do sy A 2 el S
% b &

s R

FEONERZRRE]
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iRobotCAM Islevleri

Dijital ikiz ile sanal devreye alma ve sanal izleme;
¢coklu makine IO iletisim simulasyonunu, ¢oklu robot
senkronizasyonunu ve robotlarin ¢ok eksenli baglanti planlamasini

@ sanal devreye alma

destekler.

W L ERER8 g GG BB G=la s G &G

. IMCOIMiF{DEMO 1500
Ji%mwma Ak ak—o— T o

dh SRS | o

Access

~ mc (o isiica PLESIV @ PLCSIM Virtusl Eth. Adapter @
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ottt = % TCP/IP communication wit | LLAR] -
» e . 5
S E @ Vit Time Sang _ :
& s Clocalope. Local Ope oo L [
= vain (0811 R 001 off 100
2 A polario8s2] — B StartVirual 7-1500PLC
B MCseno 0891 ff ®. sta AR = — B a [~
@ iz 08 [0BS] nove T > BRG]
~ [l i X il &l BN oo —— 19 address (X1} > LIFiR 5
& ki 1 o—m B subnetmask e e
& Lentopeoore + oun — SRS » Sameio
e el Default gateway » [ Proreneray.
" PLCtype. Unspecified CPU15C v, >
“Local_ope [ [ — s — S 2 ]
SRS noo V[EZ
'_4" j— (o8] [ [ wres F3 i
1 Active PLC Instancelz): » Dot MR e
w2160 §7-1500.9 /192168188 ) @ x > Pkt
“iHome" » [ ebten
» [ SNANACS Motion Conrol
» CimE Do
i 5
cal_opc v [ilfE
s oun — “orciBiol | &%
» LT
&9 Runtime Manager Por(50000 | [ > L FsRARE
¥ Virtusl SIMATIC Memory Ca [ ] : g ;’;“"“
i Show Notifications “ DR
2 Function Manal i -
= ﬂu—\< i >
fE 3 S v
it 3
» [ SiwaTCident
> sivaacs
» [ Energy suite 1R
Gl i D < ) (5}

wE R GE  BREE MR We A1 R 53 SuEsR BE PML TA Wit @ BR MO A B8 $5E e

OG%@@@@@“&ﬁG@‘ A OO S HHL A 2 F 3 0O 4idld &
ANEG 0 ENE B8R M BR R B Iﬁ !BXZ iR EE BEEn W S E A ‘r)!U it BR RFemx iﬂ‘i E&lﬁa Bhiﬁ#ﬁ;ﬁ? REHE  WHSEE uamrm Hvtﬂﬂﬁ l’kh B BECSVS

Teni aiaiees s £ po wim
[&] ez ‘ERlrrris=znde ®n @ R () 53 V4 (0} eI i P )
5+ Demo3_Full GT.GB1_KP2_AC_SD_S523_GJ11_SC3.Z3 - Defoult] X |+
de- ¢ 9D @ @ ¢- U W =09 008

Control Panel

Ay = @ Online Access
s v & Default PLCSIM @ PLCSIM Virtual Eth. Adapter @
® CBfEsmmeE
> E & (1500010, FRRETE % TCP/IP communication wi | LUATI
> .
2 @ Virtual Time Scaling
1
a o001 off 100
(@ start Virusl §7-1500 PLC
2 Instance name (§7-15006 |
1P address 1)
B Subnet mask
Defoult gatevay 5 =
PLCtype Unspeciied CPU 15C v/ | =
Start ] E |
@ 5
1 Active PLC Instance(s):
B 5715009 /192168188 1O x E_ 4 a
> S
> =
Runtime Manager Por{50000 | []
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iRobotCAM .14

Bedenlenmis Zeka Tasarimi Uygulamalari

@ Iskelet tipi eklem tasarim stireci, tasarimi Gstlenir ve similasyona baglanir; insansi
robotlar, dort ayakl robotlar, ucan robotlar gibi gévdeli zeki sistemlerin tasarimini

SPOMBE BRI socheZ3- hsembaa]
S5 mESH GE M IA MEAR EN SR B2 (H A Coonmbpor | RODOKAM a [gh®
=

a
P~ O REID 225 P64 L~ [ ROBOT CNCZ3 - [ROBOT CNC]
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S5+ eRosoTCNCz:-TRoBOTCNT X |+ - ’ JomEm
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557 @ Smar Engines 111542 850 o
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Insan benzeri robot tasarimi Usta Tasarim
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Sayisal Kontrol Ekipmanlari | GSK

@ Mekatronik tasarim ve Sanal devreye alma platformu

Robotlar, isleme
ekipmanlari (isleme
merkezleri, enjeksiyon

N E e O e TnEG=/  OONNT S ee

kaliplama makineleri, vb.

Pozisyonerler, konveydor
bantlari ve silindirler gibi
hareket mekanizmalarinin
tanimi ve kontrolu

Dahili kituphane ile
sensor modellemeyi
destekler

Duz cizgiler, yaylar, eklemler vb.
gibi birkac temel enterpolasyon

algoritmasini iceren robot

enterpolasyon algoritmalari.

El tipi alet ve el tipi is parcasi
modlari gibi endustriyel
7 — robotlar i¢in ¢oklu
[_‘ | s ' ' programlama modu secimleri
l N | elde edin.

1794.52mm
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Egitim ekipmanlari

HEER TA B M Ap 8B TE OEE  {iE 4%

SO m W L MEEE @O

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

Robotlar, hizli degistirme Vlontaj
cihazlari, konveyor hatlari ve Simulasyonu
cesitli sensorler dahil olmak = Odes MR Sa b0 I AEGEAW I RES €0/ 00ANT/ue

Gt ¢ C-@-@-4-0H B =09 [00EEw -

5 Bifrk HEA #H

Uzere motor montaj simulasyonu

Dijital ikiz simulasyonu,
Uretim hatti verilerini toplayin
ve hareket kontrol cihazi
verilerini ve PLC verilerini
simulasyon sistemine esleyin

Fiziksel ve sanal dunyalar
arasinda baglanti saglamak
icin 3 boyutlu geometrik
cekirdege dayali CAD
mimarisinden yararlanir

aketleme pm @ S BETE OO

GRS EEAGE RERR 0EARD RSN WS ERRE ER ISER DER T
Bl REA £

Titresimli plakalar, coklu konveydr
hatlari, robotlar, motor tahrikleri,

Ne®E/ S OONAT /e

Simulasyonu
[ e e S

R
oSt <Shitoll> ST AHDEEE.

malzeme montaji, malzeme tasimaciligi
ve malzeme depolama dahil olmak
Uzere malzeme paketleme simulasyonu

..;.., ‘ B

Veri toplama, veri haritalama, malzeme
ve hareket ekipmani bilgileriyle, hem

donanim hem de yazilimda dijital ikiz
Sanal devreye alma elde edin
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Lazer Kesim Islemi Uygulamasi

sel programlama yéntemleri - R .
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olarak ayarlanmasini ve yuksek F ;

¥ Teol path optimizer T

hassasiyetli kesim saglanmasini ?
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potCAM'in bagimsiz olarak
gelistirdigi teknoloji, sanal simulasyon
araciligiyla bircok kez dogrulanan ve
ayarlanan optimize edilmis kesme
yollari olusturmak icin st duzey
robotlar ve lazer ekipmanlariyla
derinlemesine entegre olur.
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Goleulste | Optimie Path

Yuksek hassasiyetli kesme
hizla olusturmak, fizi

ek islemede tek seferde yuksek
hassasiyetli kesim elde edilir, kalip 6lcu
hassasiyeti ve ylzey kalitesi son derece
yuksek standartlara ulasir, sonraki

prosesleri azaltir ve tretim verimliligini ve
ardan kalitesini artirir.
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Graviir islemi Uygulamasi
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0botCAM robot kutliphanesi, is parcalari,
fiksturler ve diger bilesenler icin dijital model

ating
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ortaminin hizla olusturulmasini saglarken,
robot modellerinin kolayca ice aktariimasini
veya Ozellestirilmesini saglar.
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Robot uygulamalarind
etmek icin CAD'i

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

Coklu formatlardaki modeller icin kaba ve son
islem yorungeleri olusturarak isleme
dogrulugu Uzerinde hassas kontrol saglar.
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Robot yorungesini sezgisel olarak
gorsellestirin ve karmasik yuzey oyma

islemlerinde hassasiyeti garantilemek i¢gin
simulasyon yoluyla carpismalari tespit edin
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Guneydogu Universitesi Robot Boyama Projesi

CAD ozelliklerine dayali olarak tim
calisma kosullarinda is pargasi
konumlandirmasini gercgeklestirir

Yorunge optimizasyonunu ve
carpisma tespitini destekler
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Robot yérun

TE

parcasi modellerindeki ve isleme
gereksinimlerindeki degisikliklere hizla
uyum saglar, robot programlarini

yeniden programlamaya gerek
kalmadan gunceller, zamandan ve
emekten onemli 6lcude tasarruf saglar.
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Robot - Pozisyoner Isbirligi
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AD ozelliklerine dayali olarak
karmasik kosullarda is parcasi
konumlandirmasini gerceklestirir

ZWID225Px64 Assembly [ Defout 23 - (Defout]

is parcasi konumland
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uvenli ve verimli gercek Gretimi
garantilemek icin robot hareketindeki
mudahaleleri, tekillikleri,
erisilebilirligi ve yol hatalarini proaktif

olarak tespit eder.
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PUSKURTME ROBOTU Boyama Uygulamasi
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obotCAM'in entegre ¢6zumunden @@DE]B@ O 4D LEBUBBEDO 4 ¢ = atbs Lbas 00

yararlanilarak boyama yolu
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planlamasinin otomasyonu ve akilli

optimizasyonu basariyla gerceklestirildi. =

Karmasik kavisli is parca
ve hassas boya
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a simulasyonu ile gercek devreye
alma arasinda kusursuz entegrasyonu
saglamak icin acik bir sureg
mimarisinden ve gucla bir fizik
motorundan yararlanir.

O RANC P AN LS BN OO s rE = 80 "7 SPRAYING ROBOT ile yapilan de
hata ayiklama stresini
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; g n cevrimdisi programlama
s
| devreye alma konusundaki
nik uzmanligini bir araya getirerek,
ust duzey boyama ekipmani tretim
hatlari icin yol tasarimi, surecg
optimizasyonu ve Uretim hatti ortak hata
aylklamasina kadar tim sureci kapsayan
— — o tescilli bir cevrimdisi programlama

¢0zUmu ortaklasa gelistirildi.







