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Die Nanjing Yueqing Information Technology Co., Ltd. wurde im April 2020 gegrindet und hat
ihren Sitz in  Nanjing, Provinz Jiangsu. Die iRobotCAM-Roboterentwicklungs- und

zentrpleSitsshungsergebnis des Unternehmens. ist das

Durch die Nutzung der Vorteile einer CAD-Architektur auf Basis eines 3D-Geometriekerns und auf
Grundlage von CAD-Daten 16st iRobotCAM strukturell die Genauigkeitsprobleme in 3D-
Modellierungsszenarien. Durch die Erstellung digitaler Szenarien fur Industrieroboter kénnen
hochprazise Anwendungsszenarien wie Roboter-Schweil3en, Spritzlackieren, Gravieren, Polieren,
Laser-Schneiden, Lichtbogen-Additivfertigung und Kohlefaser-3D-Druck abgedeckt werden. In
Bezug auf die Benutzerfreundlichkeit beim Design von eingebetteter Intelligenz bietet

iRobotCAM schnelle Lésung;l(en fur Design und Simulation eingebetteter Intelligenz. _
Das Forschung- und Entwicklungsteam des Unternehmens hat die eigenstandige Innovation als

Kernprinzip und konzentriert sich auf die Programmierung und Simulation von Industrierobotern
sowie auf die Technologie des digitalen Zwillings. Die selbst entwickelte iRobotCAM-Software fur
die Offline-Programmierung und Simulation von Robotern hat Schltsseltechnologien wie Robotik-
Kinematik-Algorithmen und physikalische Engine-Simulation gemeistert, ist mit Hunderten von
Robotermarken wie GSK, Inovance, Turing, ABB und KUKA kompatibel und ermdéglicht dank des
ZW3D-Geometriekerns die nahtlose Anbindung nativer CAD-Daten. Dadurch wird eine
Programmiergenauigkeit im Mikrometerbereich erzielt. Die Software wird bereits in der
Chipfertigung, der Montage komplexer mechatronischer Produkte sowie in der hochprazisen
Bearbeitung eingesetzt.

Entwicklung ? 2021 Die Entwicklungsarbeit an der Preview-Version von iRobotCAM wurde abgeschlossen,

O 2023 Im April hat Yueqing Technology offiziell iRobotCAM V1.0 auf Basis der CAD-
Architektur veroffentlicht, das uUber umfassende Roboterfertigungsfahigkeiten

verfugt.
O 2025 Eine neue Generation von Robotikdesign- und Offline-Programmierplattformen, die

Offline-Programmierung und virtuelle Inbetriebnahme von Robotern sowie das
Design und die Simulation von kérperlich intelligenten Robotern ermaéglicht.

O 2026 iRobotCAM verdffentlicht die plattformibergreifende Version V2.0 und steigert die
Effizienz von embodied Intelligence-Design und Offline-Programmierung erheblich.

und Yueqing Technology hat eine strategische Zusammenarbeit mit ZWSOFT vereinbart.
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6. iRobotCAM

02 Produkt
Vorstellung

iRobotCAM Produktarchitektur

Anwendungsschicht

:mbodied-Intelligenz-Design und Simulation

SchweiRtechnik Virtuelle Inbetriebnahme

Beschichtungstechn Schnitzkunst
ik Poliertechnik

Plattformschicht

iRobotCAM Roboterdesign

und Offline-
Programmierplattform

Unterliegende Engine

3D-Geometrie-Engine
Physik-Engine fur Bewegungen
Trajektorien-Generierungsalgorithmus
Robotik-Kinematik

J

Additive Fertigung Laserschneiden
\_ Produktmontage

Design/Produktionsli
nien-Design/Offline-
Programmierung/virt
uelle Inbegriebnahme

- -~
¢’ Sso

iRobotCAM '}

i’ .
Zuverlassige '\\ PrOdUktvorte'Jl ! =N
Y e P Offene Architektur fur \

physikalische N
ulations-Engine "=

schnell ku
Prozess
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iRobotCAM

iRobotCAM Produktfunktionen

Bereitstellung einer skelettartigen Designarchitektur, die

® Entwurfvon korperbasierten intelligenten Robotedie Gestaltung von seriellen und paraIIeIen Robotern
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[ Roboter-Design-Prozess

iRobotCAM basiert auf einer
dreidimensionalen CAD-Architektur,
unterstutzt den Import von
Dutzenden von 3D-Formaten wie
Caita, NX, Solidworks, Creo, ACIS,
STEP und gewahrleistet die
Korrektheit des eingebetteten
intelligenten Designs direkt an der
Datenquelle. Es unterstutzt die
Ausgabe von URDF und MujoCo
XML und die Anbindung an
verschiedene Simulations- und
Trainingssoftware wie MujoCo und

T~ A A 7~ F~TR A

.......

.
.
Ceee

ght-click> mdspxayp ck filter.

STEP 1
START — eeeeveerencenca ", .......... 3D-Modell importiereﬂ.........-."..'.', ................. .
STEP 3 STEP 2
o~ Material-und : Anpassender .
...... Free Cbysikalische o delikomponéit
Eigenschaften einstellen en
STEP 4 STEP 5 STEP 6
Erstellen von festen . Koordinatensystem ... Bewegungsgelen
KOI’pern Und ........ L peeeeees erste”en ........ k erstellen .
Modellvereinfachu
ng
STEP 7 STEP 8
Aufbau eines . URDF- und andere . _.".
skelettartigen " e Parallelmechanismu =t i FINISH By '
Universalroboters s-Dateien

exportieren
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IRobotCAM Produktfunktionenunter Verwendung parametrischer Konstruktionssoftware werden
sowohl das Design von Einzelroboter-Arbeitsstationen als auch das
Design von Roboterfertigungslinien abgedeckt.

® Roboter-Produktionslinien-Design

@ Roboter Offline-Programmierung

STEP 1
Programmablauf: START  sevesesesesene £ e Aufbau einer ... e,
Import des  Robotermodells  ----> ‘l’JvorkStat'O”'
mgebung
Prozessplanung ----> Simulation des
Bearbeitungsprozesses ----> Optimierung Simula%;ipdis _ STEP2
T T PPPPPR R PPTPPIPES SROITEES .-_'” ....... Fert|gungsp|anung ......
des Arbeitsplatzsystems ----> Ausgabe des . Bearbeitungsprozesse
J S
nachgelagerten Codes
: STEP 4 STEP 5

Programmieruberprufung:
Unterstutzt die Decompilierung von
Roboterprogrammen und ermdoglicht die
Uberpriifung und Optimierung von

Roboterprogrammen

Optimierung des .- . .

Workstationsystems
Codes

Ausgabe des
nachgestellten
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Funktionen von iRobotCAM

@ Offline-Programmierung von Robotern

" ZWID2025Px64  Assembly - [SHLITEIHEAIARA S ] 1023 - [Default]]
Vil rstufl g es Ve rfa h ren . PointCloud Datafxchange Heal PMI  Tools Visualize Inquire Electrode  Mold  Simulation App | IROBOTCAM & [Find acommand Q@ @r-=x
G @ &t e - Yy -
" e ) ah & ¢ >t o K wD @
i Wander Mechatronic ~ Assembly Move  Connect | Controller Progrsm Process Workspace Calibration | Sculpture SurfaceGrinding SprayPsinting WAAM  Laser  Welding Weld  Filt Groove Spot | About Help
edic cutting Bead Weld Weld Weld
T s mm s |

Model Import Export Close Save Save Export | Simulstion  Collision
library A Model detection
s #E v OEEE s BE s (T8 = R
& EArrrirEBdw 00 Ee - ¢ BEZZCONFAZSR)
=T+ R AR EN 1023 - Defaut] X |+ . , - o =
e ¢ 9P - @ ¢-0DH- B =09 JaEE00 -

@ | <middle-clide> tocontinue.

] ]
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Funktionen von iRobotCAM

@ Prozessmodul

s Window Help Cloud ZW3D20255P x64  Assembly - [* B IEIF RN T A5 23 - [Default] o B
N e s c h n e i d u n g Sve rfa h re n change Heal PMI Tools Visualize Inquire  Electrode Mold  Simulation App | IROBOTCAM ® Find a command Q| @ T8 x
it = * P N~

7, W I y & Lt e D BO

Model Import bxport Close Save Save Export | Simulation Collision Wander Mechatronic | Assembly Move Connect = Controller Program Process Workspace Calibration = Sculpture SurfaceGrinding SprayPainting WAAM  Lsser  Welding Weld  Fillet Groove Spot | About Help
library As Model detection edit cutting Bead Weld Weld Weld

3t o 1R ] HBEE - @BE s HBEA ] =7 L] HE o~
P Robotteach T X [ELlr s ks s ERdw| O m Nomal MO S S OONT S e
Robot name M-20iD_25 AT AR etsu X [ =
B e ¢ 9P 9@ @ ¢ DU B =09 (05w
¥ Descartes space | fck> to display pick filter.

© Base coordinate ) Tool coordinate ) User coerdinate

UserCoordinate -l 4 x

Linear increment{mm] Angle increment[deg]
10 H 2
A= Ke»  |s63508 RX=| RX# 172211
Y= Yeb| (508257 RY-: RY# 6259
4Z-| Z+v |o00m | R2Z- 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

¥ Teach programming |
P SAX@CCER00

| Name | Type [+]

1 locl  CPOS  308.362686172. =

Parameter | Notes

2 llec:2  CPOS 303242836194
3 lec-3  CPOS  298.12299,6216.
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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Funktionen von iRobotCAM

@ Prozessmodul

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

ravierve rfahren ats  PointCloud DataExchange Hesl PMI  Tools \Visualize Inquire Flectrode Mold  Simulation App | IROBOTCAM & Find a command
i T, & W E L ¥ = st o Kkbes 00

Model Import Export Close Save Save Export | Simulation Collision Wander Mechatronic = Assembly Move Connmect = Controller Program Process Workspace Calibration = Sculpture SurfaceGrinding SprayPainting WAAM  Lsser Welding Weld  Fillet Groove Spot | About Help
library As Model etection edit cutting Bead Weld Weld Weld

pi & & 5 HELEE s i#fF s 5 TEH4 5 FHh
R w ELlr e A 2R @D W Nomal R/ S OQONNT S
Mechatronic = 2% | 4 FE-EHEZ3- RBIGA3-1490] X | +
i [ | <middleclick> to continue. - @B - H- B . o OoEE
;Eﬂ v x = i <Shift-right-click> to display pick filter. -2 @ ¢ 0 W =09 0oszm
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,
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Funktionen von iRobotCAM

Virtuelle Inbetriebnahme und virtuelle Uberwachung mittels Digital-
@ Virtuelle Inbetriebnahme ~ TWiN;

unterstutzt die Simulation der IO-Kommunikation zwischen mehreren

Maschinen, die Synchronisierung mehrerer Roboter und die Planung

der Multi-Achsen-Synchronisierung von Robotern.

Br) WEE WEV BA0 0 &R BOW ) Integrated Automation
B ¥ EEas PORTAL

~ L1 IMCOROENO1500 -
Lt B o @ o | =
o RERRE | Online Access
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» g ST
S L @ Vit Time Sang _ ;
i “Local Ope”. Local_Ope” C [
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“Local_ope" Siiois e — — < ) ]
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Anwendungen des verkdrperten Intelligenz-Designs

@ Skelettartige Gelenk-Designprozesse, die das Design mit der Simulation verbinden und die Anforderungen an
humanoide Roboter, vierbeinige Roboter, fliegende Roboter und andere verkdrperte intelligente Systeme
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Numerische Steuerungsgerate | GSK

@ Mechatronisches Design- und virtuelle Inbetriebnahme-Plattform

Roboter, —

Shepe  FrecForm  Wirefome  Directfdit  Assembly  ShectMetal  Weldments  PointCloud DatsBxchange  Hesl PM| Tooks Visusize Inquie Electrode Mold  Simulation App | IROBOTCAM

TR RN EE D @ L Yy N hst I beD 00

Fertigungsgerate (Fras- i ieiopi v - ; I
FE i w=Bdes O omsingebick NS SOONANT S
] ;

G- ¢ 9D B @ @

und Drehwerke,

SpritzgielBmaschinen usw.

Definition und Steuerung von
Bewegungsmekanismen wie
Positionierern, Férderbandern
und Zylindern

Unterstutzt die
Sensormodellierung mit der
integrierten Bibliothek

e | Frecfom Wicfume Diectfdit Assembly SheetMesl Weldments PointCloud Datobxchonge Hesl PM| Tooks Viusice Inqure Eectode Mold Simulston App | ROBOTCAM

BEBRR R DO Ly AL D

Roboterverzahnungsalgorithmen,

::‘ e een e einschlieBlich mehrerer

=g o0 e e e e e TE W e om grundlegender

e Verzahnungsalgorithmen wie Gerade,
jm @W@ Kreisbogen, Gelenke usw.

N 5

\\\“Bﬂlﬂlﬂ{{“l il

Ermaoglicht die Auswahl

by
£
=

mehrerer Programmier Modi
fur Industrieroboter, wie z.B.

die Modi Handwerkzeug und
Handstuck

[X_.V

1794.52mm
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Bildungseinrichtungen

Motormontagesimulation,

WRER TA B M Ap B EE OB E £9%
einschlieBlich Roboter, . %Eg;egmﬁjﬁﬁgég 5 ﬂﬁ% X Jigllim I@ b
Schnellwechselvorrichtungen, i eeae e - .
Forderbandern und e e 26 ‘@9 0 © 8 ¢ 05 B =0 Tomm-

verschiedener Sensoren

Digital-Twin-Simulation,
Sammlung von Produktionsdaten
und Zuordnung der Daten des
Bewegungskontrollers und der
PLC in das Simulationssystem

Nutzt die auf einem 3D-
Geometriekern basierende CAD-
Architektur, um die Vernetzung

von physischer und virtueller

Welt zu ermdglichen
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Materialverpackungssimulation,
einschliel3lich Vibrationsplatten,
mehrerer Forderbander, Roboter,
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Motordrehwerke, Materialmontage,
Materialtransport und
Materiallagerung
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Mit Datensammlung, Datenzuordnung,
Material- und
Bewegungsmittelinformationen wird die

virtuelle Inbetriebnahme mittels Digital-
Twin sowohl im Hardware- als auch im
Softwarebereich realisiert
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Anwendung des Laserbeschneidungsverfahrens
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eigenstandig entwickelte
Technologie von iRobotCAM integriert
sich tief in hochwertige Roboter und
Lasergerate, um optimierte
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Schneidwege zu generieren, die

mehrmals durch virtuelle Simulation
uberpruft und angepasst werden.
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tin der realen Fertigung eine
einmalkonturige hochprazise Schneidung,
wobei die MaBRgenauigkeit und die
Oberflachenqualitat der Formen extrem hohe
Standards erreichen, die nachfolgenden

Prozesse reduziert und die Produktionsleistung
und die Produktqualitat verbessert werden.
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Anwendung des Gravierverfahrens
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Robotersammlung von iRobotCAM ermaoglicht
das einfache Importieren oder Anpassen von

Robotermodellen und schafft gleichzeitig schnell e
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eine digitale Modellenumgebung fur Werksttcke, (TR —
Halterungen und andere Komponenten.
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Reiche Robotertrajektori
Bearbeitungsalgori
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Visualisiert intuitiv die Roboterbahn und
erkennt Kollisionen durch Simulation, um

die Genauigkeit bei der Gravur komplexer
Oberflachen zu gewahrleisten.
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Projekt zur Roboterlackierung an der Sidostuniversitat
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allen Arbeitsbedingungen erreicht.

Unterstutzt die
Trajektorienoptimierung und die
Kollisionserkennung.
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asst sich schnell an Anderungen der
Werkstuckmodelle und der
Fertigungsanforderungen an,
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aktualisiert die Robotersprogramme

ohne Neuprogrammierung und spart
somit erheblich Zeit und Mthe.
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Zusammenarbeit Roboter - Positionierer

0w Fle Bt Vew it Awbues hnqure Toos Uil Appicatins Window Help Cloud TN 202564 Assemby- [ M OSSN 2311

Shepe  FrecForm Wirefome  Directfdit  Assembly ShestMetsl Weldments PointCloud DatsBxchange Hesl PMI Tooks Viswize Inquire Electiode Mold  Simulation App | IROBOTCAM

Nutzt den ZW3D - Kern, um

& [Find a command Q@ @--

ERREERR S 4T LA E IE 4 ¥ ot okbes 00

o L 105 . R | e 0 s e S | | ke e e A ol | e neonas . (2 e £ 1 1 |

Gerate und Prozesse schnell zu o L e I P B I
-[@ & AE2BE® O 0 W Nomal - v e RFEZTATeR] & MR/ e]e]

digitalisieren.

@b <middecice> toconiue b 9D - @ @ ¢ H- B =09 oOERMW -

Unterstutzt di

ert auf den CAD - Funktionen
wird die Werkstutckpositionierung
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Kennt proaktiv die Bewegungseingriffe
des Roboters, Singularitaten,
Zuganglichkeitsprobleme und Wegfehler,
um sichere und effiziente reale
Produktion zu gewahrleisten.
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Anwendung der Robotergepainte mit Spruhrobotern

utzung der integrierten
osung von iRobotCAM wurde die
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Automatisierung und die intelligente
Optimierung der Planung der Malwege
erfolgreich umgesetzt.

Sichert eine einheitliche und
Malqualitat far ko
Werkstulc

Vorteile der offenen
essarchitektur und eines
leistungsstarken Physikmotors, um eine
nahtlose Integration zwischen der
Malungssimulation und der eigentlichen
Inbetriebnahme zu ermdglichen.
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BT

e von iRobotCAM bei der Offline -
ogrammierung und der virtuellen
Inbetriebnahme wurde eine eigenstandige
Offline - Programmierungslésung fir die

Produktion von hochwertigen Malungsanlagen
entwickelt, die den gesamten Prozess von der
Pfadplanung Uber die Prozessoptimierung bis
hin zur Inbetriebnahme der Produktionslinie
abdeckt.
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