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0 7 Empresa
Introduccion

4 iRobotCAM

Nanjing Yueqing Information Technology Co., Ltd. fue fundada en abril de 2020 y se encuentra en
Resumen la ciudad de Nanjing, provincia de Jiangsu. El software de disefio y simulacion de robots

iRobotCAM es el principal logro de investigacion y desarrollo de la empresa.

Aprovechando las ventajas de la arquitectura CAD basada en un nucleo de geometria
tridimensional y utilizando datos CAD como base, iRobotCAM aborda desde la arquitectura los
problemas de preciescenario digital de robots industriales, puede satisfacer aplicaciones de alta
precision como soldadura robdtica, pintura, grabado, pulido y lijado, corte laser, fabricacion
aditiva por arco eléctrico, impresion 3D de fibra de carbono, entre otras. Pensando en la
conveniencia sion en aplicaciones presentes en los escenarios de modelado tridimensional. Al
establecer un del disefio de inteligencia encarnada, iRobotCAM ofrece soluciones rapidas de

Equipo Bi YUY REORSR NS e8RS R ARFAERdn presa tiene la innovacién independiente como
principio central y se enfoca en la programacion y simulacion de robots industriales, asi como en la
tecnologia del gemelo digital. El software iRobotCAM, desarrollado de manera independiente para
la programacion y simulacion offline de robots, domina tecnologias clave como algoritmos de
cinematica robdtica y simulacién con motor fisico, es compatible con cientos de marcas de robots,
incluyendo Guangzhou CNC, Inovance, Turing, ABB y KUKA, y permite, gracias a la integracion
perfecta de datos CAD nativos basada en el nucleo geométrico de ZW3D, una precision de
programacion a nivel de micrometro. Ya se utiliza en la fabricacién de chips, el ensamblaje de

productos mecatrénicos complejos y en el mecanizado de alta precision.

? 2021 Se ha completado el trabajo de desarrollo de la versidn preliminar de iRobotCAM, y
Desarrollo Yueqing Technology ha acordado una colaboracién estratégica con ZWSOFT.

O 2023 En abril, Yueqing Technology lanzé oficialmente iRobotCAM V1.0 basado en la
arquitectura CAD, que dispone de amplias capacidades de fabricacion para robots.

O 2025 Una nueva generacion de plataformas de disefio de robotica y programacion offline,
que permite la programacion offline y la puesta en marcha virtual de robots, asi como
el disefio y la simulacidon de robots fisicamente inteligentes.

@ 2026 iRobotCAM lanza la version multiplataforma V2.0 y mejora considerablemente la

eficiencia en el disefio de inteligencia incorporada y en la programacién offline.
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0 PRODUCTO
PRESENTACION

Arquitectura del producto iRobotCAM

Capa de aplicacion Capa de plataforma Motor subyacente

Disefio y simulacidn de inteligencia

cotgorizada Disefio de robots Motor de geometria tridimensional
Artesania de escultura L -
o . iRobotCAM y plataforma de Motor de movimiento fisico
Técnica de pulido ) » )
programacion offline Algoritmo de generacion de trayectorias

Corte por laser
Prueba virtual

Cinematica de robots

Proceso de soldadura
Proceso de recubrimiento por pulverizacién
Fabricacién aditiva
Ensamblaje de productos
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iRobotCAM

Funciones del producto iRobotCAM

Proporcionar una arquitectura de disefio esquelética, que
® Diserio de robots inteligentes fisicos soporte el disefio de robots seriales y paralelos

Shope  Wireframe Assembly Datafxchange Heal PMI Tools Vissalize Inquire | IROBOTCAM

Pi T 28 BB
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i) =5t w Al - [Slentreassembly - m 5@ 3 : RERA® © 0@ singlePick E
Maneger ® = Lower limb assemblyZ3ASM X | + I Q 5
<. [Show Al - lentertosearch | Y& de- e 9P-O-@-@-
Fa '~ <right-click> for context-sensitive options. :
R ssemblyjhlode) [ <Shift-right-click> to display pick filter.
- & Lower finb assembly
-5 M @ (-)relvis_link
—— @ )L hip_tochanter A
4 ® (=)L hip_troch:
@ @ (-)L_hip_trocha ‘\
ba ‘
£ _act...tor_moval

LS
_link

@ (1L foot forefoot
(A ® (-)L_damper_fixed
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e .|
[ @ ()R hip_tink_thigh

[/ @ (-IR hip_linkframe_thigh - “1 mm
@ Proceso de disefio de robots STEP 1
. START  eeevererececes .-.'.'.:‘, .............. Importar modelo ...........-".'.:', ................ .
iRobotCAM se basa en una 3D
arquitectura CAD tridimensional,
. _ L STEP 3 STEP 2
admite la importacion de decenas Configuracién de Ajustar los )
de formatos 3D como Caita, NX’ .‘..,..........'_..". ......... materlales y .............. a...", .............. Componente ....
Solidworks, Creo, ACIS, STEP, y 2 propiedades fisicas s del modelo
garantiza desde la fuente de datos STEP 4 STEP 5 STEP 6
., .. Creacion de cuerpos
la correccién del disefio de “eeorigidos y PO e girs‘iz:n‘;”de ........ S, CPEAT p.arf'e ......
. . ., . movimiento °
inteligencia corporal. Admite la S'mgllrlcaﬂon de coordenadas
L, . modelos
exportaciéon URDF y la exportacion STEP 7 STEP 8
MujoCo XML, integrandose con Construirun o EXPOIT archivos de .
. licaci f robot generico “""""mecanismos
diversas aplicaciones de software de t.p? paralelos como URDF
esque eto

de simulacion y entrenamiento
como MujoCo e ISAAC SIM.
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iRobotCAM 8

Funciones del producto iRobotCAM Utilizar software de disefio parametrizado para
satisfacer el disefilo de estaciones de trabajo con un

® Disefio de lineas de produccién de robots solo robot y el disefio de lineas de produccién con

[
\

ik

@ Programacion fuera de Iinea de robots

. , STEP 1
FIUJO de programacion. START  eeveeerennene F Ql PTTOTORRO Montaje del escenarig . ..... Yeeerennnenen,
Importacién del modelo del robot ---- Se Iloa estacion de '
i .. rabajo
> Planificacion del proceso ---->
Simulacién del proceso de STEP'3 STEP 2
) o Simulacién del Planificacion de .-
mecanlzado _—> OptlmlzaC|On del '.'..............-..... ......... proceso de -------------- .-_“., .............. procesos ees
sistema de estacién de trabajo —-> fabricacién
Salida de cédigo posterior % STEP 4 STEP 5
Optimizacion del sistema ... Salida de cédigo o FINIS
e estacion de trabajg™ 5. Dosterior . o

Verificacién de programacion:

Admite la  descompilacion  del
programa del robot, lo que permite
verificar y optimizar el programa del
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Funciones de iRobotCAM

@ Programacion offline de robots
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Funciones de iRobotCAM

@ Modulo de proceso

ZW3D 2025 5P x64

sols  Utilities  Applications  Window  Help  Cloud Assembly - [* $15E T2 (3520 T /35 73 - [Default]]

ats  PointCloud Databxchange Heal PMI  Tools Visualize Inquire  Electrode  Mold  Simulation App | IROBOTCAM & Find a command Q| @ @ -ax
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10 H i 2
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4Z-| Z+v |o00m | R2Z- RZ+| 11495
¥ Joint space

Axis[7] 66270 i |——F—
Avis2r]|-13402 |00  ——F——— 160
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| Name | Type
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‘ -

=

Parameter | Notes
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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.
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Funciones de iRobotCAM

@ Modulo de proceso
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Funciones de iRobotCAM

Comisionamiento virtual y monitoreo virtual por digital twin;

@ Comisionamiento virtual

apoya la simulacidon de comunicacion IO multi - maquina, la
sincronizacion multi - robot y la planificacion de accionamiento multi
eje de robots.

‘xn:n:mmllﬂi%xw HEEL L [wreses- |

I 'MCDMEDEMO1500 » PLC_1[CPU 1511C-1 PN] » FEFAR » Axis_X_File » Axis X [FB1]

G L ERE 6 eBRAY G=lat Gl & T G
~ L1 IMCOROENO1500 - =
S A e - T o
o RERRE | (@ Online Access
S PLESIV @ PLCSIM Virtusl Eth. Adapter @
Y s v BRR7: |
ottt wn % TCP/IP communication wit | LLAR] -
» g ST = .
8 —piny - @ Vit Time Sang _ :
i “LocalOpe”. “Local Opc". C [ A
A kN ORDOG  -orsseri maiooo bz k] o <
2 MCimerpolator (0892 ' Izt fir} — @ start Virusl 571500 PLC = i
B MCseno 0891 1 T e — T
B Instance name [€7-1500-0 » L aE
5 i X5 = N — o ——t 1P address [x1) » LSRR 55
i B itk » iz
i + oun — SRS s » o
Default gateway » [ Proreneray.
PLC type. Unspecified CPU 15¢ v >
“Local_ope siides e — — < ) ]
~orcuRor (i1 it T
|—4ﬂ)—< [0 [ [Cres ET3 B
ctive PLC Instance(s: » Dot MR e
1 P08
. sras09 1216188 L@ % PI
it )
» [ SNANACS Motion Conrol
» CimE Do
MovE
Lo . i 5
5 PLCLBRIRS o—m col_ope. i
5 P IRBTATE s oun — “orciBiol ‘ | &% -
» e ~ » LT
&9 Runtime Manager Por{50000 | > L AR
[% Virtual SIMATIC Memory Ca. RIS orcud
| 1 ShowNoticatons i il
2 Function Manuel e aaen Mc
ams < i >
fE 3 S v
I it 3
» [ sivanc ident
» D
) Bl eyt 18
Gl i D < ) (5}

| WE SE EERE WW W RE SRR BE PMI TR moest TE G MO App HRE G5E e

OG@@@@@@“&ﬁQ@‘ A OO S HHL AL 2 F ¥ @ 4idld &
NG 0 EE B8R AR BR R B Iﬁ !BSZ iR EE BEEn W S E A ‘r)!U it BR RFemx iﬂ‘i E&lﬁ& Bhiﬁ#ﬁ;ﬁ? REHE  WHSEE lsamrm Hvtﬂﬂﬁ l’kh B BECSVS

Ik?ﬂl L = EEMLE&I
[@] waze - ES] rrode on ML) 5V P (o) (O R eV i P £ 3
B
i

Panel

@ @ ¢-UH- W =09 008 -

= @ Online Access

PLCSIM (@ PLCSIM Virtual Eth. Adapter ©
% TCP/IP communication wit | LUKR g
@ Virtual Time Scaling
T i
o001 off 100
@ start Virtual §7-1500 PLC
Instance mame 715009 |
1P address 1)
G Subnet mask
st By —
(-15DDOT_BFG) 8 E ®
Crosorsocss PLCtype Unspeciied CPU 15C v/
Start ] E |
AR st Msm () (] [vees ] 5
(-150001 506 1 Active PLC Instance(s):
(-ISDDO1-0.. ;wma EEE 5715009 /192168188 1O X E_ 4 a
> Tal~
=
> =
Runtime Manager Por{50000 | []
Virtual SIMATIC Memory Ca |
o Show Notifcations
Function Manusl
180G it
(-1SD001-02-02-¢ 8541
@ CEEE.
(IPMviS
(-150001_061.2
(-15DDOT_DG14
7 epi 0 —




iz

i II\HHIIIIIItHHIIIlVNU 7

EHRHTG T

=




Cliente
Casos

iRobotC

14

Aplicacion de disefio de inteligencia encarnada

@ Proceso de disefio de articulaciones tipo esqueleto, conectado al disefio y a la simulacién, que cumple con
el disefio de agentes inteligentes corporales como robots humanoides, robots cuadrupedos y robots
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Equipo de Control Numérico | GSK

@ Plataforma de Disefio Mecatrénico y Puesta en Marcha Virtual

Robots, equipos de = [ ey gy ey e | s pr—
MEE QO @ 4 v o= a0 ol,lzsa?@@

File Groove
eld

<<<<< Wed  Weld W

procesamiento (centros R V- S o Pt B l

AE®E /S S OONNT S -

9P - @ @ SO0 B =0 JomEEw -

de mecanizado, maquinas
de inyeccion, etc.

Definicion y control de
mecanismos de movimiento,
como posicionadores, bandas
transportadoras y cilindros

Apoya la modelacion de
sensores con la biblioteca
integrada

@ Enseranza

Algoritmos de interpolacién de
robots, incluyendo varios
algoritmos de interpolacién
basicos, como rectas, arcos,
juntas, etc.

Q\\sunmﬁ . ) Permite la seleccion de varios
%}mﬁnﬁl‘mmnnﬂm ijni%mu modos de prog ramacion de
robots industriales, como los

[_‘V : ' : ’ modos de herramienta manual

y pieza manual.

1794.52mm
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Equipos Educativos

Simulacién de montaje de
motores, incluyendo robots,
dispositivos de cambio rapido,
lineas de transporte y varios
sensores

Simulacién de digital twin,
recopilacion de datos de la linea
de produccién y mapeo de los
datos del controlador de

movimiento y los datos de la PLC
| Si imulacion
Utiliza la arquitectura CAD
basada en un nucleo
geométrico 3D para permitir
la interconexién entre el
mundo fisico y el mundo
virtual

mpaquetado
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de transporte, robots, motores de
accionamiento, montaje de materiales,
transporte de materiales y
almacenamiento de materiales

Con la recopilacién de datos, el mapeo de
datos, la informacién de materiales y

equipos de movimiento, se realiza la
puesta en marcha virtual de digital twin
tanto en el hardware como en el software
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Aplicacion del Proceso de Corte Laser

eétodos de programacién
tradicionales tienen dificultades para
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independientemente por iRobotCAM se E v
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integra profundamente con robots de s e 5 v v o
v ¥ 3
alta calidad y equipos laser para —————r— [ cooote Jopicrar
generar rutas de corte optimizadas, las ;
cuales son verificadas y ajustadas varias B | v | oo
veces a través de simulaciones virtuales. —_—

o Wi A - e C R Utiliza soluciones de proces
generar rapidamente
de alta precisi
simulaci

a un corte de alta precision en un solo
paso en el procesamiento real, con una
precision dimensional del molde y un acabado

superficial que alcanzan estandares
extremadamente altos, reduciendo los
procesos posteriores y mejorando la eficiencia
productiva y la calidad del producto.
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Aplicacion del Proceso de Grabado
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permite importar o personalizar facilmente afortunados o T e e e W
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modelos de robots, mientras que establece
rapidamente un entorno de modelo digital
para piezas, accesorios y otros componentes.
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Desarrollado en una pl
aprovecha las c

1 405 5D
1. 550550
1. 560550

era trayectorias de roughing y finishing
para modelos en varios formatos,

garantizando un control preciso de la
precision del procesamiento.

App | IROBOTCAM

2 Ll Ll 2
=] e I AR N ] \
Workspace Catatin | Sculture SufsceGrinding SpyPoning WAAM  Ler Weldng Weld il Groove Spat | About Hep
g Bed Ve Wad Vida
) L wh s

Ricos algoritmos de pro
trayectoria de ro

s faRE s B s nBA w
L L AEBEs O W sgepie he®n/ S OONNT S -

b ¢ P B @ @ 4D B =0w- 0amw -

Visualiza intuitivamente la trayectoria del
robot y detecta colisiones a través de
simulaciones para garantizar la precisién

en el grabado de superficies complejas.
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Proyecto de Pintado con Robot de la Universidad del Sureste
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en todas las condiciones de trabajo : L e L LT L
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basado en las caracteristicas del CAD.

Apoya la optimizacion de la
trayectoria y la deteccién de

colisiones.
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Simula visual

TE

dapta rapidamente a los cambios
en los modelos de piezas y en los
requisitos de procesamiento,
actualizando los programas del robot

sin necesidad de reprogramacion,
ahorrando considerablemente tiempo y

esfuerzo.
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Colaboracion Robot - Posicionador

< Fie B View Inset Aubues Inquie Tools Uiles Applcsions Window Help Cloud ZNIDAL P64 Asembly- [ M 2THFEREST-Z- (1]

i - e m;rm.“wmm DiectEdt  Assembly ShestMetol  Wedments PointCloud_DitaBxchange  Heol  PMI Tooks Inquite _ Elctode  Mold_Simuation_App | IROBOTCAM & [Findacommana___Q @@;_
B cle0 2W3D para EOPEEPD © # 40 L@ umE O 4 ¥ S plskess00

iodel Import Export Close Save Save Export jation  Collsion  Wander Mechatronic | Assembly Move  Comnect | Controler Pro rispace Callbation | Sculpture SufsceGinding SpraPainting WAAM  Lscer  Welding Weld  Filet Goove Spot | About Help
A Model detecti et g Beod Weld Weld Weld

digitalizar rapidamente equipos y A B e ame P : A
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ogra el posicionamiento de la
pieza en condiciones complejas
basado en las caracteristicas del

Utiliza las caracteristic
para posicionar
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2tecta proactivamente
interferencias en el movimiento del
robot, singularidades, accesibilidad y
errores de ruta para garantizar una

produccion real segura y eficiente.
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Aplicacion de Pintado con Robot Pulverizador
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a solucion integrada de
iIRobotCAM, se logré con éxito la
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automatizacion y la optimizacién
inteligente de la planificacion de rutas
de pintura.

Garantiza una calidad de pin
uniforme y precisa pa
superficies cu

a de la arquitectura de proceso
abierta y de un motor fisico robusto
para permitir una integracién perfecta
entre la simulacion de pinturay la
puesta en marcha real.

La colaboracién profunda con el Ro

BY Gm e l&!- WW B2 P MM A2 BERR RE MM TR NEHX EW AR ROSOCAM | App BR {5 Tinm

LERERO LA TE LIi@ BEEQO s C ILE @ 3 OO0 o . —
R SA St XA 8% A Bﬂmﬂmmﬂ HEE EmEF B AR RUS RS IZ I6DE B I8 EF SWRH WEDH 2R 00 RES ReN S89 X??Jlﬂ Pulverlzador reduce Slgnl
i HE gl iz NBA IZRY =
e L e S tiempo y el cos
D vXE O commontio miT_amsEen G- ¢ 9P U-@- @ - B =D om0
§ v SR H
| —
veE
5
g HhE @ @
V) 2 . . ye .
L e 0 a experiencia técnica de

BT

AM en programacion offline y en
omisionamiento virtual, se co - desarroll6
una solucién de programacién offline

exclusiva para lineas de produccion de
equipos de pintura de alta calidad, que
abarca todo el proceso, desde el disefio de
la ruta, la optimizacién del proceso hasta la
prueba conjunta de la linea de produccidn.
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