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La société Nanjing Yueqging Information Technology Co., Ltd. a été fondée en avril 2020 et est
Apergu située a Nanjing, dans la province du Jiangsu. Le logiciel de conception et de simulation de
robots iRobotCAM est le résultat central des recherches et développements de I'entreprise.

En tirant parti des avantages de l'architecture CAD basée sur un noyau géométrique 3D et en
se basant sur les données CAD, iRobotCAM résout structurellement les probléemes de
précision d'application dans les scénarios de modélisation 3D. En établissant un
environnement numeérique pour les robots industriels, il peut répondre a des scénarios
d'application a haute précision tels que le soudage de robots, la pulvérisation, la gravure, le
polissage, la découpe laser, I'additive par arc électrique, et I'impression 3D en fibre de carbone.
Pour faciliter la conception de l'intelligence incarnée, iRobotCAM propose des solutions
rapides de conception et de simulation pour l'intelligence incarnée.

L'équipe de recherche et développement de I'entreprise place l'innovation autonome au cceur de ses
activités, en se concentrant sur la simulation de programmation des robots industriels et sur la
technologie de jumeau numérique. Le logiciel de programmation et de simulation hors ligne pour
robots iRobotCAM développé en interne a surmonté des technologies clés telles que les algorithmes
cinématiques des robots et la simulation de moteur physique. Il est compatible avec des centaines de
marques de robots, y compris Guangzhou CNC, Inovance, Turing, ABB et KUKA, et permet une
intégration transparente des données natives CAD grace au noyau géométrique ZW3D, réalisant une
précision de programmation au niveau micrométrique. Il a déja été appliqué dans la fabrication de
puces, I'assemblage de produits mécatroniques complexes et |'usinage de haute précision.

Equipe

o 2021 Laversion de prévisualisation d'iRobotCAM a été développée, et Yueqing
Développement Technology a conclu une coopération stratégique avec ZWSOFT.

O -o3 Yueqing Technology a officiellement lancé en avril iRobotCAM V1.0 basé sur
I'architecture CAD, doté de capacités complétes en procédés robotiques.

Y

) 9075 Plateforme de conception et de programmation hors ligne de nouvelle génération
pour robots, répondant a la programmation hors ligne et au débogage virtuel des
robots, ainsi qu'a la conception et a la simulation de robots intelligents incarnés.

e

) 2026 iRobotCAM a publié la version multiplateforme V2.0, améliorant considérablement
la conception d'intelligence incarnée et |'efficacité de la programmation hors ligne.
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6. iRobotCAM

Architecture du produit iRobotCAM

Couche application Niveau de plateforme Moteur de base

Conception et simulation de l'intelligence

incarnée Moteur de géométrie tridimensionnelle
. Conception de robot Moteur de mouvement physique
Procéde de soudage iRobotCAM et plateforme Algorithme de génération de
Procédé de pulvérisation de programmation hors trajectoire
Fabrication additive ligne Cinematique des robots

Assemblage de produits
Sculpture et gravure

Polissage -
Découpe au laser

Mise au point virtuelle

Solutio
Conception d'i
incarnée / Conceptio

ligne de production/
Programmation hors Iigne/
Débogage virtuel

Y.
-~ ~.
v ~,

3 N,
i ™
Vi N

Y2 \
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/ Avantages 3
{ duproduit |
\ iRobotCAM /
/Moteur de simulatior® y

hysique fiable e -

Architecture
d'intégration d
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iRobotCAM .t

Fonctionnalités du produit iRobotCAM

Fournir une architecture de conception squelettique,

® Conception de robots intelligents incarnés prenant en charge la conception de robots en série et en
Shape  Wireframe  Assembly Data Exchange Heal PMI  Tools Visualize 1quue7moao;(;\m‘ ) - 1 ® [find @ @--8x
ERRAERR 2 @ &4 I us?iﬁ:ﬁu(‘)

WEE G Fth XA G SEH SHEE TR RHERT R NRRE KRR B 08 RER REFRE TZX TR

—| lRabatCFIITI

st = 1551 B OBLHAKR [ BliEA
N = oW  [Clentrenssemly [ 2w 3 s A =BA® © (W sngebick | E g
Marager O Y =R Lower limb assembly ZJASM X | + ’ * Ix :
| Show Al « |Enter to search \ = - PI-O-H-0-
¥ e io0s ~ | <right-click> for context-sensitive options. >

ift-right-click> to display pick filter.

= ¥ & Lower limb assembly ‘!
=5 M@ neivis link
[ @ (~)L_hip_trochanter A

%:t-u,nip,‘_mchmy_c N H
@ %] ] rouy

@ ()L hip_lmkr
Q I @ (-)L_thigh_aci

ante

@ (~)R hip_trocha nc
~)R_hip_link_group_rned

[ @ ()R hip_link_group_lster;

[ @ (-)R_hip_iink_thigh

[ @ (~IR hip_linkirame_thigh ~ 1210.58mm

@ Processusde conception des robots

STEP 1
iRobotCAM est basé sur une START  evrereeronnnn e, Importer un mod@le ««eeeeet bueeesnesmnn )
architecture CAD 3D, prend en 3D
charge l'importation de dizaines de STEP 3 S
formats 3D tels que Caita, NX, Définition des Ajuster les _
. . --------- matériaux et des:==**=eee EYSTITTIIIIIEIE composants dU
Solidworks, Creo, ACIS, STEP, et oropriétés odile
garantit la précision de la conception physiques
intelligente | 26 depuis | : STEP 4 STEP 5 STEP 6
intelligente incarnée depuis la sourcef-,.'. Créer des corps Créer un Créer un
des données. Il prend en chargela ™ rigideset e 4 Eeee systtmede T <., assemblage -
. . implification d 4 mécanique )
sortie URDF et la sortie XML MujoCo, fr']rggé'lééa on daes coordonnées q
" - TEP
et s'interface avec diverses STEP 7 STEPS o
o o Construire un robot Exporter des fichiers
applications de logiciels de universel & structure ===+, 2= de mécanismes q e FINISH By '
simulation et de formation comme squelettique paralléles tels que
URDF

MujoCo et ISAAC SIM.
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Fonctionnalités du produit iRobotCAM

Utiliser un logiciel de conception paramétrique pour
répondre a la conception d'une seule station de travail
robotisée et a la conception de lignes de production

® Conception de ligne de production robotisée

[ Programmation hors ligne des robots

STEP 1
Processus de programmation : . Mise en place d'un .
START  seeeersesenees s environnement de..........:™eeeeenne
Importation du modele de robot ----- > poste de travail :
Planification du procédé -----> Simulation du
dusi Ootimisation d STEP 3 STEP?2
r 'usinage ----- > imisation - i
P oc‘essus usinage ) ptimisat 0. . simulation Planification des ..
SySteme de pOSte de travall _____ > Sortle du e SR TIITTR du .............. .-..., .............. procédés eee
o processus de
code post-traité ; fabrication
f STEP 4 STEP5
e o Optimisation Sortie de code
Vérification de la programmation : e du systeme de  ---en £ s oostérieure e e FINISH
Prise en charge du décompilage des ftat"%l” de
raval
programmes de robot, permettant Ia
vérification et I'optimisation des

programmes de robot
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Fonctions de iRobotCAM

@ Programmation hors ligne de robots

ZW3D 20255P x64  Assembly - [FHUIRERAE AR AT SR 10.23 - [Default]]

o
PointCloud  Dataxchange Hesl PMI  Tools Visuslize Inquire  Electrode Mold  Simulation App | IROBOTCAM @ |Find a command :-\’92 @ _sx
= [ ] 1 # 3 ®
1, &2 4 & ¥ S 2 Lo Kkbed @

aatronic Assembly Move = Connect | Controller Program Process Workspace Calibration | Sculpture
edit

SurfaceGrinding SprayPainting WAAM  Laser  Welding Weld  Fillet Groove Spot  About Help

itting Bead Weld Weld Weld

-
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‘ X = (@b <middle-click> to continue.
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iIRobotCA

Fonctions de iRobotCAM

@ Module de processus

us de coupe

laser

it

ZW3D 2025 5P x64

Cloud

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

P Robot teach
Robot name M-20iD_25

¥ Descartes space

ats  PointCloud Databxchange Heal PMI  Tools Visualize Inquire  Electrode  Mold  Simulation App | IROBOTCAM & Find a command Q@ @ -ax
ol & :iE ® X 2
ﬂj Ta E i =] Dt D KD 6
echatronic = Assembly Move = Connect | Controller Program Process Workspace Calibration = Sculpture SurfaceGrinding SprayPainting WAAM  Laser  Welding Weld Fillet Groove Spot  About Help
edit cutting Bes Weld  Weld  Weld
= 8 s e s B s HEA = T8 oEy =
?TX [BSlr e ks s EGAw|® N @ Nomal TME® S S QO S e

© Base coordinate ) Tool coordinate ) User coerdinate

QIER|ES

Angle increment[deg]

1

RX=|

RY-
[RZ-

RX# 172211
RY+ 625
RZ+| 11495

q
UserCoordinate
-
Linear increment{mm]
10 B
4= Xe»| [s63508
Y= Yeb| (508257
4Z-| Z+v| [2035.082
¥ Joint space
Axis1[] |66.270
Axis2[] -13403  -00
Axis3[*] 26221
Axisd] (81381 ||-200
AsisS[] 77933 | |10
Axisél] 52760 | |-290

| —{—

¥ Teach programming

8 S AX @S0

loc-7 _ CPOS

300,04133.624.4.

| Name | Tpe | pameter | Notes [+]
1 locl  CPOS  308.362686172. =
2 ez (CPOS 303242836194,
13 bc3  CPOS 298122996215
[+ lloca |cPOS 208392046223,
5 oS CPOS 20075105230
l6 |locs |cpos  asassmreant.

<middle-click> to finish,

2] e © et 6 i
N = -+
B tinerincsemertien] e incrementdes]
= o [ ] mm | Rk [Re
@ | o Yol o | vl el oo
Y22 zol wm | Rz |Rze aow
£ - ¥ Jintspece
| iy a0 | ——— ®
¥ i | e s
S| e o
o e .
P

i SAX @CIdae
e | o

©

FAZNNT 453 23 - [Defautt] X

to continue.

o s
A ¢ 9P - @ @ ¢ OB =09 JoE=00

| ick> to display pick filter.

e st 0| v Lo @

P — i A
= mg P :J:th‘ T E';g Seonx I ¥ st s lBbeD OO

% S Suscining Spoforing WA o Wiy e e G Sk bt e

W iy et G oo b -
20 © o s

7O FRIRR]

@@ oo

o8O omm




PRODUIT
PRESENTATION

Fonctions de iRobotCAM

@ Module de processus

a

dal iRobotCAM

|Find a command

& WekaD OO

Fillet  Groove

Weld

Spot
Weld

About Help

Flh

sols  Utilities  Applications  Window  Help  Cloud ZW3D2025SPx64  Assembly - [* E—E{u B Z3 - [RBOBA3-1430]]
ocessus d e g ravure ats  PointCloud DataExchange  Heal PMI Inquire  Electiode  Mold  Simulation  App | IROBOTCAM
ol be i - &
ftl L & = 4 & P2 |
. = Mechatronic | Assembly Move = Connect = Controller Program Process Workspace Calibration | Sculpture SurfaceGrinding SprayPainting WAAM  Laser  Welding Weld
library As detection edit cutting Bead Weld
& 5 HELEE s i#fF s 5 TEH4
] = LI E R A 2R A ® N W Nomal E®i S S OONNT -
Mechatronic + *B—EE.73 - RBOBAZ- 1490] X | +
i v <middle<click> to continue. N B = U GEEw
| v X = <shift-right-click> to display pick fiter. @@ eanw LR i
Name Type
@ | | > [ Basic jic objects
Fa

T

2

[ Material
@ & Coupling pairs

~ [ Kinematic pairs and censtraints

~ [ Sensors and actuators

J° RBOBA3_ 1490 Robot.
77 HESHBS150_1B External axis
3 51POS Joint position
3 520s 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 adapter
.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

1

“middle-click> to finish,

ocessus de

| ==
5| S e

# )

S

‘ v o

Revolute joint
Revolute joint
Revolute joint
Revolute joint
Revolute joint
Revolute joint
Revolute joint
Revolute joint
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Fonctions de iRobotCAM

Mise en service virtuelle et surveillance virtuelle par digital twin;
prend en charge la simulation de la communication IO multi-machine,
la synchronisation multi-robot et la planification de I'actionnement
multi-axe de robots.

@ Mise en service virtuelle

‘xn:n:mmllﬂi%xw HEEL L [wreses- |

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

G EFE L =E0E 6 eBRAY G=lat Gl & T G
~ ] IMCOMI{DEMO 1500 A -
J‘;mwﬁ“ Ak ak—o— T o
s S | B8 Online Access
A o T T PLCSIM (@ PLCSIM Virtual Eth. Adapter @
Y aEEs v BERT7: ‘
P ey % TCP/IP communication wit | LUKR -
» g ST = .
~ [ e = @ ius T ssing .
R “Losalope  “Locsl ope C i R
A kN ORDOG  -orsseri maiooo I k] o <
2 MCimerpolator (0892 ' Izt fir} — @ start Virusl 571500 PLC = i
= wesenolons] . T SR =L
e Instance name |57-1500-0 » B
& X Fi 4 N — ENO =1 1P address [X1] ¥ J?""s‘a“’
- (7} Subretmetk » [ igigaste
i + o — R e » Cimio
Defauk gateway » [ ProFienersy
PLC type. Unspecified CPU 15¢ v >
“Locel_ope o = < u ]
~orcuRor (i1 iy vITZ
|—4ﬂ)—< [0 [ [Cres ET3 B
\ctive PLC Instance(s): » Dt ME. S
» Crofh
- S715009 /192168188 x
ot e » [ e
» L) SINANACS Moion Contol
» CaiE D
wove
L o— . ] S
LF PLC ISTOIRY o— cal_Ope”. e
= PR <+ oum —-orcuAB-iol ‘ B3 —
> ln e ~ v ST
¥ Runtime Manager Port50000 » LI ARRPEE
[% Virtual SIMATIC Memory Ca. RIS orcud
5 1 srowttcnions > Bz
2 Function Manuel e aaen N
o = < i >
LomE i v
| R fEiE
» [ Sncdent
» Cose
9= zne.gysmu;ra
q i D < i B,

| WE SE EERE WW W RE SRR BE PMI TR moest TE G MO App HRE G5E e
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B
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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):
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Application de la conception en intelligence incarnée

@ Processus de conception des articulations de type squelette, reliant la conception a la simulation, répondant a la
conception d'agents intelligents incarnés tels que les robots humanoides, les robots quadrupedes et les robots

A3 h 2230 202559464 ROBOTCNCZ3 - [ROBOT NG @ P EHeln Oy SPOMBE BRI socheZ3- hsembaa]
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Equipement de commande numérique | GSK

@ Plateforme de conception mécatronique et de mise en service virtuelle

Robots, équipements de
traitement (centres A - S ,

RO S OONNT S -e

d'US|nage, maChlneS : " _ he: lw‘a’w'@ul**-mu.i«-uv °a
d'injection, etc.
Définition et contrdle de
mécanismes de mouvement
tels que positionneurs,
bandes transporteurs et
cylindres

Prend en charge la
modélisation de capteurs avec
la bibliotheque intégrée

™ Enseignement

Algorithmes d'interpolation de
robots, y compris plusieurs
algorithmes d'interpolation de
base tels que les droites, les
arcs, les articulations, etc.

Permet la sélection de
plusieurs modes de
programmation de robots

[_‘V ine ~=fl ' industriels, tels que les modes

outil manuel et piece manuelle.

1794.52mm
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Matériel éducatif

Simulation d'assemblage de

d'assemblage
de moteurs

B | M Ap B TE OEE  {iE 4%

P @SB IINEEE © O

Bfew i BECEE BRER ABAMR TRAR R LREE & TZER I 2T

moteurs, y compris des robots, des
a5 Bifrk HEA #H

dispositifs de changement rapide,

hE®E /S SOQONANT S R

des lignes de transport et divers
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capteurs

Simulation de digital twin, collecte
de données de la ligne de
production et mappage des
données du contrdleur de
mouvement et des données de la
PLC dans le systeme de simulation

Utilise I'architecture CAD basée
sur un noyau géeométrique 3D
pour permettre l'interconnexion

entre le monde physique et le

monde virtuel
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d'emballage
de matériaux
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Simulation d'emballage de matériaux, y
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compris des plaques vibrantes, plusieurs
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lignes de transport, des robots, des
moteurs d'entrainement, I'assemblage de
matériaux, le transport de matériaux et
I'entreposage de matériaux

=EED B e T

Avec la collecte de données, le mappage
de données, les informations sur les
matériaux et les équipements de

mouvement, réalise la mise en service
virtuelle de digital twin tant dans le
matériel que dans le logiciel
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Application du processus de coupe laser
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traditionnelles ont du mal a gérer les 40 LEEBLEFD G 4 ¥ B2t olbad 0O
facteurs complexes, ce qui rend
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difficile I'ajustement en temps réel des S : e e ———

i

¥ Teol path optimizer 70X

parametres et I'assurance d'un coupe P 7 x
de haute précision. L " w b @] w b =
1.Algorithme de planifi o o =
2.Coordinatio — EeEE——

v ﬁ;;nal adapter £

ologie développée
dépendamment par iRobotCAM
s'integre profondément aux robots de
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haut niveau et aux équipements laser
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Goleulste | Optimie Path

pour générer des trajets de coupe
optimisés, qui sont vérifiés et ajustés
plusieurs fois grace a des simulations
virtuelles.

we wy T e . T e lae. Utilise des solutions de trait
générer rapidement
coupe de hau

un coupe de haute précision en un
eul passage lors du traitement réel, avec
une précision dimensionnelle du moule et

un fini de surface atteignant des normes
extrémement élevées, réduisant les étapes
suivantes et améliorant |'efficacité de
production et la qualité du produit.
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Application du processus de gravure

bliotheque de robots d'iRobotCAM permet
dimporter ou de personnaliser facilement des
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modeles de robots, tout en établissant

rapidement un environnement de modéle X B TE ST

numeérique pour les pieces, les accessoires et

autres composants.

Développé sur une plat
des caractéristi

)
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ere des trajectoires de débarbage et de
finition pour des modeles dans plusieurs
formats, garantissant un contréle précis de la
précision de traitement.

e fectode Meld.
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Abondants algorithmes
trajectoire de ro
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Visualise intuitivement la trajectoire du
robot et détecte les collisions grace a des

simulations pour garantir la précision dans

la gravure de surfaces complexes.
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Projet de Peinture avec Robot de I'Université du Sud-Est

FrecForm  Wiefame  DirectEdit  Assembly ShestMetal Weldments PointCloud DataBchange Hesl PMI  Tooks Visuslize Inquire Flectrode  Mold  Simulation

Parvenir au positionnement de la
piece dans toutes les conditions de

Sculpture. SuraceGrinding SprayPainting WAAM Lo Wedng Yed Fle Grove oot Aot Hep
tting Bead Weld Weld Weld
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travail en se basant sur les
fonctionnalités du CAD.
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Générer a

Prendre en charge I'optimisation de
la trajectoire et la détection de
collisions.

g vt 16 @708 Simuler visuelleme
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dapter rapidement aux changements
dans les modeles de pieces et les
exigences de traitement, mettre a jour
les programmes de robot sans avoir a
reprogrammer, économisant
considérablement du temps et de
|'effort.
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Collaboration Robot - Positionneur
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Profite du noyau ZW3D pour

numeériser rapidement les

Qb ¢ 93 S @ @ ¢ OH-B =090

equipements et les processus.

Prend en char

enir au positionnement de la
piece dans des conditions
complexes en se basant sur les
fonctionnalités du CAD.

tes ZWID225Px64 Assembly [ Defout 23 - (Defout]
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e proactivement les
interférences de mouvement du
robot, les singularités, I'accessibilité

et les erreurs de trajectoire pour
garantir une production réelle

sécurisée et efficace.
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Application de peinture avec robot pulvérisateur

ant la solution intégrée
d'iRobotCAM, |I'automatisation et
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['optimisation intelligente de la

planification des trajectoires de g
peinture ont été réussies.

Garantit une qualité de pein
uniforme et précise
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2 de I'architecture de processus
verte et d'un moteur physique
robuste pour permettre une intégration
transparente entre la simulation de
peinture et la mise en service réelle.

La collaboration approfondie avec
LAREHOCAME: LI @i BROO 22 & ILE w3 00 - pulvérisateur réduit consi
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." 9o 'expertise technique

F = AM en programmation hors ligne

mise en service virtuelle, une solution

de programmation hors ligne exclusive pour
les lignes de production d'équipements de
peinture de haute qualité a été co -
développée, couvrant I'ensemble du
processus, de la conception de la trajectoire,
de l'optimisation du processus jusqu'au test
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conjoint de la ligne de production.







