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0 7 Sirket Tanitimi

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

4 iRobotCAM
Ozet

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

Sirketin Ar-Ge ekibi, bagimsiz yeniligi merkez alarak endustriyel robot programlama simulasyonu ve

Takim dijital ikiz teknolojisine odaklanmaktadir. Bagimsiz olarak geligtirilen iRobotCAM robot cevrimdigi
programlama ve simulasyon yazilimi, 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 getirilmigtir. Ayrica, ZWCAD 3D geometrik gekirdegi Uzerine
inga edilerek CAD orijinal verilerinin kesintisiz entegrasyonunu saglamis ve mikrometre duzeyinde
programlama hassasiyeti elde edilmistir. Yazihim, ¢ip Uretimi, karmagsik mekatronik Grin montaji ve
yuksek hassasiyetli igsleme gibi alanlarda uygulanmaktadir.

Gelisim O 2020 iRobotCAM Onizleme surimu gelistirmesi tamamlandi, Yueqging Teknoloji ile ZWSOFT
stratejik ig birligine vardi.

O 2021 Yueqing Teknoloji, Nisan ayinda CAD mimarisine dayali iRobotCAM V1.0'i resmi olarak
yayinladi ve kapsamli robotik iglem yeteneklerine sahiptir.

Yeni nesil robot tasarimi ve ¢evrimdigi programlama platformu, robotlarin gevrimdigi

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

) 2025 iRobotCAM, platformlar arasi V2.0 strimUnu yayimladi ve govde zeki tasarimi

ile cevrimdigl programlama verimliligini buyuk dlgude artirdi.
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6 iRobotCAM

iRobotCAM Uriin Mimarisi

Uygulama Katmani l Platform Katmani

Bedenlenmis Zeka Tasarimi ve Simulasyonu
iRobotCAM Robot Tasarimi ve

Kaynak islemi Heykel isciligi
Kaplama islemi Zimpara Isciligi ~ Cevrimdisi Programlama Platformu
Katmanli Uretim Lazer Kesim

Sanal Test

Uriin Montaiji

Altyapi motoru

3B Geometri Motoru
Fiziksel Hareket Motoru
Yériinge Uretim Algoritmasi
Robot Kinematigi

-

Tasarimi/Uretim
Tasarimi/Cevrimdigi
Programlama/Sanal

Hata Ayiklama
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{ iRobotCAM
' Orinin
S Avantajlarl"'
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Guvenilir fizik
simillasyon motoru ™. -

modulleri

Acik sireg entegrasyon,
mimarisi




iRobotCAM Uriin Fonksiyonlari

® Bedenlenmis Zeki Robot Tasarimi

Shp Witeframe  Assembly Data Exchange Hesl PMI  Tools Visualize  Inquin

E@DD-B D@OO‘@ &l J\;ﬁmn UEJEE@

N RH BN MR e

il =(-0 u'm
anager

Show All

=

-3

Assembly Node
v X Lower limb assembly
[ @ (~)Pelvis_link
[A® (=)L hip_tochanter A
A @ (~)Lhip_tochanter C
A (=1L bip_link_group_medi
[ @ (~)L_hip_link_group_leters
AW (~)L tiip_tink_thigh
D@ () _hip_nkhame_thigh
@ (-)L_thigh_actuator_fixed
thigh_act...tor_moval

ke ki Bl '

M‘(mnpl thigh
[ ® (-IR hip_linkirame_thigh

Robot Tasarimi Sireci

iRobotCAM, U¢ boyutlu CAD mimarisi
uzerine kuruludur ve Caita, NX,
Solidworks, Creo, ACIS, STEP gibi
onlarca U¢ boyutlu formatin ice
aktarilmasini destekler. Verilerin
kaynagindan itibaren somut zeka
tasariminin dogrulugunu guivence
altina alir, URDF ve MuJoCo XML
ciktisini destekler ve MuJoCo, ISAAC
SIM gibi gesitli simulasyon ve egitim
yazilimlariyla entegrasyonu saglar.

iskelet tarzi tasarim mimarisi sunar, seri robotlar ve paralel
robot tasarimlarini destekler

ROBOTCAM

VT2 1 T T T w(.»-u

& | Woasg & E.
~ & kntire Assembly =S e s
= 2 Lower limb assembly Z3IASM X | +
YS -
~  <right-click> for context-sensitive options.
<Shift-right-click> to display pick filter.

rE2Gde O

wOHTHRE LX

PI-O-@-0- 4

B Single Pick

@ -8Xx

—\ lRobatC Flm

EEHIX B

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

ees®

STEP 6
Hareket Eklemi

m= =
STEP 1
START  ccecceecencene £ eeneenennnens 3D modelini ice aktar e
STEP 3 STEP 2
........... -::. '---"""Malzeme ve FlZlksel...........c Teeeens Model B”egerﬂerini
Ozellik Ayarlari Ayarlama

STEP 4 STEP 5

...... Rijit cisim olugturma vg. ;--......... Koordinat sistemi . .. ..
model basitlestirme olusturmak Olustur
STEP 7 STEP 8

.........

robot gelistirmek

URDF ve benzeri
paralel mekanizma

.........

dosyalarini disa aktar




iRobotCAM Uriin Fonksiyonlari

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

@ Robot gevrimdigi programlama

Programlama Siireci: STEP 1
Robot modeli ithalati ------ > Proses START  -eeereevercece e Is istasyonu SRR OO
: . ) sahne kurulumu ’

planlamasi = ------ > Isleme  sureci
simulasyonu = ------ > istasyon sistem STEP 3 ~ STEP?2
optimizasyonu ------ > Sonrasinda kod e e, imalat sireci .............. s 'slem Planlamast

ciktis| -’ simiilasyonu -

5 _ ., STEP4 STEP 5
Programlama Dogrulamasi: - lg Istasyonu Sistemi..."s.......Post-islem kodu ........ e
Robot programlarinin tersine Optimizasyonu ciktisi
muhendisligini destekler, robot

programlarini dogrulama ve optimize
etme imkani saglar
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iRobotCAM Islevleri

@ Robot cevrimdisi programlama

ZW3D20255Px64  Assembly - [$fLIRERIZRRIHS MR 10.23 - [Default]]

Ok a d m || i I eme _ PointCloud Datafxchange Heal PMI Tools Visualize Inquire Electrode Mold  Simulation App | IROBOTCAM & [Find a command Q| @ @--#2x
) o [ i) PPy
A L & @ &Y IE @ @ & ¥ s Dt 4 K we D @@
itronic | Assembly Move | Connect | Controller Program Process Workspace Calibration | Sculpture SurfaceGrinding SprayPainting WAAM  Laser  Welding Weld  Fillet Groove Spot  About Help
dit cutting Bead Weld Weld Weld
bt 5 fhE 5 HAERE s @R s HEA 5 P 5 BB s
oo - [ TER( 11 2B de (0N E Nom L8 () 53 W 4 [O) (ST R EN fa Pl 5 £
atroni E 5+ JHURERIZAIARRURIN 1023 - [Defautt] X |+ b4
x"lg @ ) <middlelick> to continue. A ¢ 9P U@ @ ¢-0H- B =@ ®-|0aE=0m0 -
Nome ) Type ,
ic objects
9 [ Kinematic pairs and constraints

| 5 Material
" [ Coupling pairs

ot
TH
|

1B

i

14 ] ] > ]

“dla-clickes tn finich

dart disi e e . evrimdisi
otomasyon ' o

9 iRobotCAM
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iRobotCAM Islevleri

@ Sire¢ Moduli

Cloud

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

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

azer Kesim Iglemi 3 Lo @ N IEE D ® 4 ¥ ot o KbaD OO

chatronic | Assembly Move = Connect | Controller Program Process Workspace Calibration | Sculpture SurfaceGrinding SprayPainting WAAM  Loser  Welding Weld  Fillet  Groove Spot  About Help
edit cutting Bead Weld Weld Weld

ZH r- e s HmEE s BE s s N e o .
% Robot teach ? X R/ » 26w ®0 @ Nomal MDD S OQONANT S .
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 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
loc-T.

CPOS  300.04133.6244..,

“<middle-click> to finish,

o s Fosus P
B B bt e 00

S sy Spqprey A heis et e e e

== Puskurtme Islemi
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iRobotCAM Islevleri

@ Sire¢ Moduli

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

g L2 @ N EERE QD © 4 ¥ = 2> Kbwem 00

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
- = 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.

4

Jfurel
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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
destekler.

@ Sanal devreye alma

ie) w0 iEAn o) #feo TAM
L R R YYPEY |

Eﬂlm.&v:ﬁ L EEEEB ar SR CC AR G M AT G

'J‘ﬂmn:‘m Har a2
& B I G Online Access i
~ @R iuisicrm ¥ ‘ PLOSIM M PLCSIM Virtual Eth. Adagter @
g i % TCRIP communication wit | LLAR -
sy | ===
AR “Locsl_ope”. “Local_Ope” 0
-0 eSS SR wioao im pA o
ISR RSIe — it Jik { — @ T
Wsbix o) ' Instance name [57-1500-9
S | I_.,, 1# addvess pa1}
I . Subnet mask
Drfault gateway »
e PLC type. Unspecified CPU 150 v :
» L IZaR Start
» i AR B > | T
v ez (8] (] [omes | & e
» [ Pc griasy 1 Active PLC Instancels) » i B
» LS WEE 5715009 /1o2tea1s9 @ X =l
f » L igasige)
e e
» [ orcusiim » e
» [ BR R
= aEme < " >
L e MiEIRE il
) PR B3 =
» [ TR o =g 1] (=]
& Runtime Manager part30000 | [ + SR |
E » Florcun el
% Virtus! SIMATIC Memory Cs. + D vermss
ETENES] =% =% 1| Show Noticaions @ —Jrd
- wewm o [@[0] nranan B ? P = i
0 i 3 [ 10
f . e
LB it WE ;o MR ®WE L -
+ L snmncisens
» 5 suvacs
+ I Enerysune 41
<] . 1> <] s | D)

SR e IR wWwest ES M@ MO Ap WA MR 5 znes

339-‘91&.3 o g S & 8= B i o Mldld

ol gt

iz TRINE @

=@ 0w (@] e ERls v s2maw On w2 D ) 23774 974 (0) (o VT i g T 3 = X

- e — e
Y& Q% ¢ P O- R @ S0 W =0 OEE Consol Ramt io.5523 a1 scaze

B T 1O DT RS SR OEESTERT RRNE MSGERE  WLEE RENGE Ui BN S EECS
= wena BE®

T8 Online Access
PLESIM ) PLCSIM Virtusl &, Adapter @

-
& Vitusl Time Sealing

TCP/P communication wil | LI

> (e

(-IsD001-0.. WIS
¢

oo oF 100

@ san Viewai 71300 1
nstance name (5715009

19 sddvess )
500010 Subnet mask
(50001 828 Defauh gateveay =
(-150001 8618 ‘
{-150001_80G.: PLC type i CPU15C =
® (IR AL TR 8
(-IS0001-_ MR AR I3 MRES | n
Mt voats &
WEE sa%09 w2161 @ x 2

Runtime Manager Port 50000 [
Virtus! SIMATIC Memmory Ca

Show Notifications 5
Function Manusl

Q i
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03 Musgteri Vaka Calismasi

iRobotCAM 14

Bedenlenmis Zeka Tasarimi Uygulamalari

@ iskelet tipi eklem tasarim siireci, tasarimi Gistlenir ve simiilasyona baglanir; insansi
robotlar, dort ayakl robotlar, ugan robotlar gibi govdeli zeki sistemlerin tasarimini karsilar.

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

- SRDBSD N T o
u--«mulnn.ang-n:lllmllnxt-n-lmlmmm a an @@ -0x BEEEIN s ns Gu AAN m ke A% A6 BESR BE M I8 LK SR 26 MA OR Ay Combmie
MOQJ&*OO&QI‘W&@ OH® 5 HUL é’“’“" BN L LU R - ERAEEBD O LZ®R IBEDSLy & A1 XN R 1L
.g I) 28 wH ||,, Y Bl e r lll! ne wE e ;“ .m WL M MRSED .’, i@lt Aesh - ‘-lllfli lay AZE WA NI NE G0 Sen SRED OF WRGK B8 NRRE REEE B A% 208 WA I I0SH 0 MM T R RS DAUR AN A9 ASY umtd Ged R AR ’RUb
L e . » BT TR - . Ta < ow g
xuan e uues 2 Beun zex : e
Nip=@-0 o 2o cBleian cELtTriNnDdm Ol wean ANBBES DOV - . 2 .
was W e ROBOTCNCTS - (ROBOTCNG X &
7, :::; QLT vu Lo g A ¢ #2096 UH-B-mOw- comom -
o v X hosOTCNC {
< B A oG
@
(2] @ [130-30 ANGLE BRACKET
" [+130-30 ANGLE BRACKET
2

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

T s
BEEEN > on un amau m we AR AT NSZA GX A IN MANT SR 46 WA S o HoRUM & 0@ .0x s e o e S S e oion e
SEune - B awiam i ANEs - U RN Bacss - > Y v

CI RN )\' 9@63“&&6& &09 G 9oL A & e efshrer ey od Rl COIRY ¥ STOIMOESS OO & BB J & 3o Tawms Emim - b
*8 7ER 5e w9 Awoe ww w8k aw - b UH ST w6 A He oUW B4 A% HE L G 6% G4 G4 ARG e n WiEe 4G %G Ea W aa §ORIC el

neas - s sucs . - sz
Nlv=2-0wsn _Slutar e .o Niw =i 0o on Bixiew Sines l‘nlu 2-an - n/ee
o - g
7 e revess (Vo] seovesess, EPSRE T N B BERER RSN

@
-

E

(9 e Gy - o3 s
P g e S S e - m e BN :7 &% Au Aeaw sx wa NG 6T WAIN X M IR KRSE R 4R WA AR Ao sosom e Sei o
| = e o eFa-  BASRMND HARA - USn REton-
BEEBP A 4 §: - it e L=t & 12 /“'0@ € ﬂ’@@‘»ﬁﬂ‘ﬁ‘:ﬁ‘@*‘} YPL A & ime
»-I;‘.w @ e % w3 wan Sown 9-9:- ﬁ wawn | wes % an ous weam g ;@- 9 wi nw ms amwe maan ve ® xromm R T e B4 BN ke K e AL W an “‘::;“""“ :'::“"‘““'
- sl 2 s -
. Uocnnca % |88 weun e o sewn s
' Ne=@-0 Wt ‘@i CEAEriANnBEw 6 ean NeBE /G0N Z e
wan S KD
7, A frmtarn ViG] esecenen QN s 99 2r @ - 9+ L W-mE - G0 mEms -

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
kaliplama makineleri, vb.)

Pozisyonerler, konveyodr
bantlari ve silindirler gibi
hareket mekanizmalarinin
tanimi ve kontrold

Dahili kituphane ile
sensdr modellemeyi

destekler

@ Ogretim

Duz cizqgiler, yaylar, eklemler vb.
gibi birkac temel enterpolasyon
algoritmasini iceren robot
enterpolasyon algoritmalari.

ST AT LTI El tipi alet ve el tipi is parcasi

@i s (€
= o L Ll

//I”HIHHMHIIHHIIMHIN I m od |a rl g i bi en d U Striyel

robotlar icin ¢coklu
programlama modu secimleri
elde edin.
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Egitim ekipmanlari

UR W@ W MR 4Rk 8 Efe L @8-

BEAE EE OBE MO | Aep

Robotlar, hizli degistirme ontaj

: ) — SO wm @ L% NETE 0
ClhaZIarl, konveyor hatlan ve Slmulas onu (RSN AWE RN RS NERES ARER NSAAR TRER DU3 GEER B IZiR INED AT
Lt B aJA un
cesitli sensorler dahil olmak -9 0ids  Bwa R4l e ERae0isees Nees/ /00N N e
STHSMAL- IR Z34SM X 4
Uzere motor montaj simulasyonu R G% s@9 0 0@ 6 U 8 =0 0mw -

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

Paketleme U en e :
O wm @ &% NEAETE @0

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

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

uuuuuu

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

153 e lum |[7] °

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 yontemleri
karmasik faktorleri ele almakta zorlanir,
bu da parametrelerin gercek zamanli

olarak ayarlanmasini ve yuksek
hassasiyetli kesim saglanmasini

zorlastirir. =

L Il

1. Kesin Yol Planlama

[ Coupling pairs
™ i Sesors and actustors
L Jwanx
¥ conG
i Runtme behavior
(BRosor
I Sgnal acpter
21 W20 25 5D
= Signal connection

potCAM'in bagimsiz olarak
gelistirdigi teknoloji, sanal simulasyon
araciligiyla bircok kez dogrulanan ve
ayarlanan optimize edilmis kesme
yollari olusturmak icin Ust dizey
robotlar ve lazer ekipmanlariyla
derinlemesine entegre olur.

i App

-8 TELRrini vERAe ON

[ Basic mecharonicobject

"® v i Kineetic pairs and constaints

Revolut
Revolut
Revolus,
Revolut
Revolut
Revolut

Robot
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cek islemede tek seferde yuksek
hassasiyetli kesim elde edilir, kalip 6l¢u
hassasiyeti ve yuzey kalitesi son derece

yuksek standartlara ulasir, sonraki
prosesleri azaltir ve Uretim verimliligini ve

urun kalitesini artirir.
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Gravir Islemi Uygulamasi

obotCAM robot kituphanesi, is pargalari,
fiksturler ve diger bilesenler icin dijital model

ortaminin hizla olusturulmasini saglarken,
robot modellerinin kolayca ice aktarilmasini
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E 4 F-TRED-FMMX F - - -
<middle-<lido> to contine. & . .- - Q- & H- B - ) OEE0n
(1 feriwdsurmiieg 3] 9@ @ ¢ TH §-mde [osEw

veya Ozellestirilmesini saglar.

Robot uygulamalarind
etmek icin CAD'i
ozellikleri

Coklu formatlardaki modeller icin kaba ve son
islem yorungeleri olusturarak isleme
dogrulugu uzerinde hassas kontrol saglar.
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Zengin robot yoru
5 eksenli

Robot yorungesini sezgisel olarak
gorsellestirin ve karmasik ylzey oyma
islemlerinde hassasiyeti garantilemek icin
simulasyon yoluyla carpismalari tespit edin
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Giuneydogu Universitesi Robot Boyama Projesi
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calisma kosullarinda is parcasi 81— 0 ra : S TP T P
konumlandirmasini gerceklestirir
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Yorunge optimizasyonunu ve
carpisma tespitini destekler
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BRERE © P40 i@ HBNO® 1 v G ol ikess 00 Robot yéran
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parcast modellerindeki ve isleme
gereksinimlerindeki degisikliklere hizla
uyum saglar, robot programlarini

[ H

yeniden programlamaya gerek
kalmadan gunceller, zamandan ve
emekten 6nemli 6lcude tasarruf saglar.
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Robot - Pozisyoner Isbirligi
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Ekipman ve surecleri hizla
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. - . nic B4 M ERCNAEREAT S (1 X+
cekirdeginden yararlanir v X ot ot G 93 5 8 @ -5t =0 e Jomm

AD ozelliklerine dayali olarak
karmasik kosullarda is parcasi
konumlandirmasini gerceklestirir
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e Progam secess Won
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enli ve verimli gercek tretimi
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

yararlanilarak boyama yolu

planlamasinin otomasyonu ve akilli
optimizasyonu basariyla gercgeklestirildi.

- Bacmecutonicobets
© v [ Cmematic pairs and consirants

o

Karmasik kavisli is parga

a simulasyonu ile gercek devreye
alma arasinda kusursuz entegrasyonu
saglamak icin acik bir streg

5 Signd
5 Calfson growp
e

5 Motion group

mimarisinden ve gucla bir fizik

« T

motorundan yararlanir.

“dle-cico> tofinsh.
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hata ayiklama suresi
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in cevrimdisi programlama
al devreye alma konusundaki

knik uzmanligini bir araya getirerek,
ust duzey boyama ekipmani Uretim

hatlari icin yol tasarimi, surecg
optimizasyonu ve uretim hatti ortak hata
ayiklamasina kadar tum sureci kapsayan

tescilli bir cevrimdisi programlama
¢6zUmu ortaklasa gelistirildi.
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