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Panoramica

Team

Sviluppo

La Nanjing Yueqing Information Technology Co., Ltd. & stata fondata nell'aprile 2020 e si trova a
Nanchino, nella provincia di Jiangsu. Il software di progettazione e simulazione robotica iRobotCAM e
il risultato principale della ricerca e sviluppo dell'azienda.

Sfruttando i vantaggi dell'architettura CAD basata su un nucleo geometrico 3D e utilizzando i dati CAD
come base, iRobotCAM affronta a livello strutturale i problemi di precisione applicativa presenti negli
scenari di modellazione tridimensionale. Attraverso la creazione di scenari digitali per robot
industriali, il software pud soddisfare scenari applicativi ad alta precisione come saldatura robotica,
verniciatura, incisione, lucidatura, taglio laser, fabbricazione additiva ad arco elettrico e stampa 3D in
fibra di carbonio. Per facilitare il design dell'intelligenza incarnata, iRobotCAM offre soluzioni rapide
per la progettazione e la simulazione dell'intelligenza incarnata.

Il team di ricerca e sviluppo dell'azienda ha come fulcro I'innovazione autonoma, concentrandosi sulla
programmazione e simulazione dei robot industriali e sulla tecnologia del gemello digitale. Il software
iRobotCAM per la programmazione offline e la simulazione dei robot, sviluppato autonomamente, ha
superato le sfide delle tecnologie chiave come l'algoritmo di cinematica robotica e la simulazione del
motore fisico. E compatibile con centinaia di marche di robot, tra cui Guangzhou CNC, Inovance,
Turing, ABB e KUKA, e, basandosi sul kernel geometrico 3D di ZW3D, realizza un'integrazione senza
soluzione di continuita dei dati nativi CAD, garantendo una precisione di programmazione a livello
micrometrico. E gia stato applicato nella produzione di chip, nell'assemblaggio di prodotti
meccatronici complessi e nelle lavorazioni ad alta precisione.

J) 7021 Laversione preliminare di iRobotCAM e stata completata, e Yueqging Technology
ha raggiunto una collaborazione strategica con ZWSOFT.

) 2023 Yueqing Technology ha ufficialmente rilasciato ad aprile iRobotCAM V1.0 basato
sull'architettura CAD, dotato di capacita complete di processo robotico.

N\

N\

) 2025 Una nuova generazione di piattaforme di progettazione e programmazione
offline per robot, che soddisfa la programmazione offline dei robot e il debug
virtuale, nonché la progettazione e la simulazione di robot intelligenti incarnati.

O 2026 iRobotCAM ha rilasciato la versione cross-platform V2.0, migliorando
notevolmente il design dell'intelligenza incorporata e [I'efficienza della
programmazione offline.
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Architettura del prodotto iRobotCAM

Livello applicativo Livello di piattaforma Motore di base

Progettazione e simulazione
dell'intelligenza incarnata Progettazione del robot Motore di geometria tridimensionale
Processo di saldatura iRobotCAM e piattaforma Motore di movimento fisico
Processo di verniciatura di programmazione offline Algoritmo di generazione delle traiettorie
Cinematica dei robot

Produzione additiva
Assemblaggio del prodotto
Arte della scultura
Arte della levigatura
Taglio laser

Collaudo virtuale

incorporata / Progett
linea di produzione /

Programmazione offline / Deb'ug

virtuale
f"—_..~.~~\
// \\
Vantaggi dei

_prodotti {  Architettura di
'RObOtCAM," integrazione dei

_—— e
- ~q

‘Motore di simulazione\\ )
isica affidabile Tremeee ’ ProCe e
Modulo di inte
ug virtuale e processi co
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Funzioni del prodotto iRobotCAM

Fornire una struttura di progettazione scheletrica,
® Progettazione di robot intelligenti incarnatsupportando la progettazione di robot seriali e robot

nAavallali
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@ Processo di progettazione dei robot STEP 1
.............. S evevereennn, IMportazione e

iRobotCAM si basa su SIART di modelli 3D :
un'architettura CAD
tridimensionale, supporta STEPS STEPZ

) ) ) ) ) . Impostazione ) Regolare i .
I'importazione di numerosi formati ......... dei materiali @ oo e componenti "
3D tra cui Caita, NX, Solidworks, 7 gsillisr"pr'eta del modello
Creo, ACIS, STEP, e garantisce la STEP 4 STEP 5 STEP 6
correttezza della progettazione ™. Creazione di corpi - Creare unsistemadi . Creare una coppia
. t ”. t . d II f t d . d t. . rigidi e -------- L Pescscces coordinate ........ . ...di movimenti .
intelligente sin dalla fonte dei dati. semplificazione dei
Supporta I'output URDF e I'output modelli :

) . STEP 7 STEP 8 3
XML per MujoCo, integrandosi con Costruire un robot ... Esportare file di -
software di simulazione e universale con T I meccanismi " AR o B
o struttura paralleli come

applicazioni di addestramento scheletrica URDF

come MujoCo e ISAAC SIM.
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Funzioni del prodotto iRobotCAM Utilizzare software di progettazione parametrica per
soddisfare la progettazione di postazioni di lavoro con un
® Progettazione della linea di produzione robotizzata solo robot e la progettazione di linee di produzione
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@ Programmazione robotica offline

. . STEP 1
Flusso di programmazione: START  seeereessenens W e, Allestimentodella . ...
Importazione del modello del robot ----> postazione di
Pianificazione del processo ----> Simulazione lavoro
del  processo di lavorazione « ----> STEP 3 STEP 2 ;
Ottimizzazione del sistema della postazione ST e Simulazione del ............... o S Z'raoré';csaoz'one del.-

. . . rocesso di produzione
di lavoro ----> Generazione del codice post- . P P
elaborazione STEP 4 STEP5
Ottimizzazione ‘ Output del '
..... del sistema della ,, codice pOStfiSSO ,.. FINISH

Verifica della programmazione: workstation

Supporta il decompilamento dei programmi
dei robot, consentendo la verifica e
I'ottimizzazione dei programmi robotici
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Funzioni di iRobotCAM

@ Programmazione offline di robot
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Funzioni di iRobotCAM

@ Modulo di processo
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dal iRobotCAM

Funzioni di iRobotCAM

@ Modulo di processo
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iRobotCAM Functions

™ Commissioning virtuale

Br) WEE WEV BA0 0 &R

Commissioning virtuale e monitoraggio virtuale tramite digital twin;
supporta la simulazione della comunicazione IO multi - macchina, la
sincronizzazione multi - robot e la pianificazione dell'azione multi

asse di robot.
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Applicazione della progettazione dell'intelligenza incarnata

@ Processo di progettazione delle articolazioni a struttura scheletrica, collegando la progettazione alla
simulazione, soddisfacendo la progettazione di agenti intelligenti corporei come robot umanoidi, robot
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Dispositivo di controllo numerico | GSK

@ Piattaforma di progettazione mecatronica e commissioning virtuale

Robot, dispositivi di : e
HEE O © 4 ¥y

elaborazione (centri di = ! . AP
lavorazione, macchine di :

iniezione, ecc.

Definizione e controllo di
meccanismi di movimento,
come posizionatori, bande
trasportatrici e cilindri

Supporta la modellazione di
sensori con la libreria
integrata

™ Insegnamento

Algoritmi di interpolazione di

robot, tra cui diversi algoritmi
di interpolazione base, come

rette, archi, giunti, ecc.

Consente la selezione di piu
modalita di programmazione di
robot industriali, come le

[_‘V e [ raneall ) ' modalita di strumento manuale

e pezzo manuale.

1794.52mm
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Attrezzature didattiche

i i i i i oM Ap R EE BE iR 9%
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di cambio rapido, linee di P 28 TER P EL LR ERAR(GNWEE -0/ S OONNTT /W e
trasporto e vari sensori m—— e ‘@9 O e @ ¢ 04 8 =De-[Comon -

Simulazione di digital twin,
raccolta di dati dalla linea di
produzione e mappatura dei dati

del controllore di movimento e

dei dati della PLC nel sistema di
imulazi

Utilizza I'architettura CAD basata
su un nucleo geometrico 3D per
consentire l'interconnettivita tra
il mondo fisico e il mondo

virtuale

\\\\\\\ WA WE mE A s

O W@ 5 ¥ MEEE

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

Simulazione di imballaggio di materiali,
tra cui piastre vibranti, piu linee di
trasporto, robot, motori di

Bl REA £

imballaggio di materiali
= - e ——— ~#f AR OE /S S OONANTT S .

T <F2> ST de- ¢[FP- - @ ¢ DH- B =09 00m -
o8 Shitrol> ST M RABSESE

azionamento, assemblaggio di
materiali, trasporto di materiali e

magazzinaggio di materiali

D [

Con la raccolta di dati, la mappatura di dati,
le informazioni sui materiali e sugli

apparecchi di movimento, si realizza la
commissioning virtuale di digital twin sia
nell'hardware che nel software

BEeATEE
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Applicazione del processo di taglio laser

odi tradizionali di programmazione
hanno difficolta a gestire fattori

inquire  Tools  Usiies  Applications  Wndow  Hep’ sembly- |

d  Weldments PointClouc DataZichange Hedl PMI Toos Viuslie Irquire Electode Mold Simuletion App | ROBOTCAM o [Finda commard Q@@ -

4T LEBREED O® 4 ¥ B 2 sEbad 00

“sion Wender Meckatonic | Asszmbly Move | Comect | Contrcller Program Process Wiorksocce Caibiafion | Sculptwre: SuraceGrindng SprayPeintirg WAAM  Liser  Welding Weld  Filet Goove Spo:  About Hep

aft FFii by A Mode detection et cutting Bead Weld Wed Weld
complessi, il che rende difficile - ] ) o w slans e i i i
1 . . N -t O ‘g METETE S N R ORI RO/ SOONAND S a
I'adattamento in tempo reale dei o 3| + s a- i x |b -
- v X|E [ ,’3‘ ¥ Teol path optimizer 70X

parametri e |'assicurazione di un taglio

L Tre ¥ Paramete Szt roX
7 [EBsicneshtroricobieds =
di alta precisione. O] : o @ I | ]
| m:ﬂt‘ MinY 180 MaxY 180 Coeff |02 | - Bl E
. . . . g . | Revolut Statindec ) Count 999699999 . mm
1.Algoritmo di pianifica 3 Rects - y
13 Revolut | : = E
preciso M| e ‘ — s s -
2 co L vh}u;:;;cz;mam; b ‘ ‘m[l-l-—o—4—<--—o—o—‘- " %
O P GoNGIU Rokott ¥
v [ Runime behavior v 4
Broro” Smulat 10 v v
R s v v
55 gl connecton 50 v ¥
B | v v
EiLebel i vV ¥
H H fotion grou 50 v
cnologia sviluppata . v
120 2
indipendentemente da iRobotCAM si v
"t Tl
integra profondamente con robot di T 5 5 v v o
S
alta qualita e dispositivi laser per o ot g | L

generare percorsi di taglio ottimizzati,
che vengono verificati e adattati piu
volte attraverso simulazioni virtuali.

Clese

Frecus | Net Clese

=
WE Wh TR REpR wW Ap

Utilizza soluzioni di elab

Sce in un taglio di alta precisione in un'unica
passata durante |'elaborazione reale, con la
precisione dimensionale del stampo e la finitura
superficiale che raggiungono standard
estremamente alti, riducendo i processi
successivi e migliorando I'efficienza produttiva e
la qualita del prodotto.
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Applicazione del processo di incisione

M Toos Vsudze gt Becrok Mcld Smuction  App | ROBOTCAM |

7@ @ & ¥ B 2oVb6a9 0

rocess Worcpace Caionation | Scoture SufaceGrinding Sprebaintig WAAM  Laser  Welding Weld  Filet Groove Spot | Aout Helo

preria di robot di iRobotCAM consente di

della Fortuna

iImportare o personalizzare facilmente i I o i e e
. . q o -[@/ &l rn e E @ ® [ W Noral -k W/ /OONNT /o
modelli di robot, creando rapidamente un A TIaT e oL #oxr/co
g g < f v|X B ol (9@ @ ¢ OH B =09 [omm -
ambiente di modello digitale per pezzi, {[C—

v 3 Kinzmaticpaits and constrints
1

accessori e altri componenti.

Sviluppato su una piatt
caratteristiche di

1 405 5D
1. 550550
1. 560550

era traiettorie di roughing e finishing per
modelli in vari formati, garantendo un

controllo preciso della precisione
dell'elaborazione.

ura per
incisione

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

Ricchi algoritmi di elabo
di robot converti
traiettori

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 -

Visualizza intuitivamente la traiettoria del
robot e detecta le collisioni attraverso le

simulazioni per garantire la precisione

nell'incisione di superfici complesse.
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Progetto di Pittura con Robot dell'Universita del Sud-Est

Shape

EREREBRR ©

Model Import Export Cloze Save Save B
lirary A M

Raggiunge il posizionamento della

pezza in tutte le condizioni di lavoro
basandosi sulle caratteristiche del
CAD.

Supporta I'ottimizzazione della
traiettoria e la rilevazione di collisioni.

& Fnda command

FreeForm  Wiefame  DirectEdit  Assembly ShestMetal Weldments PointCloud DataBchange Hesl PM| Tooks Visualize Inuire

Q4 W

fsion Wander Mechatronic
et

fecrode  Mold_Smustion_App | IROBOTCAM | & [ndscommand Q| @ @ v =
e

B (6] & = a2t oKD OO

Controller Program Process Workepace Caliorstion  Sculpture SurfaceGrinding SprayPainting WAAM  Laser  Welding Weld  Filet Groove Spot  About Help
edit ing Bead Weld Weld Weld

EACAN
Aserbly Move | Connect

e
| emE s EE e Ee=)
JEalr 1 A 2GS (D0 E Nom

nEA
Ne®w//OONNT /e

- ¢ 9P - @ ¢-UH- B =09 [J0E=00 -

Simula visualmen

=
&t oK e
WARH Lot Weling WeR Fla Guowe Spor | Abou Heb
il

TE .

= @@»4 :

della trai

adatta rapidamente ai cambiamenti
nei modelli di pezza e nelle esigenze di
elaborazione, aggiornando i programmi
del robot senza dover ricompilare,

risparmiando notevolmente tempo e

sforzo.
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Collaborazione Robot - Posizionatore

= 4 File Edt View Inset Atbutes Inquire Took Utiitis Applicstions Window Help Cloud ZWID 202556 Assembly - [* M 20BEIRETFETF 23 - (1]
Shape FrecFom  Wirelrome  Directfdit  Assembly SheetMetal | Wieldments PointCloud DataExchenge  Heel  PMI Tools inquire_lectode _ Mold__Simulation_App | IROBOTCAM a [Fndacommend Q| @ @~ -

E@@DE]BB&Q SAD Li@ HEED O L ¥ S 2bIiLEws 00

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

e | wemE s B s nEA - g s oy s
AT LI AERE®(® 1 - ¢ DEZIZIO0) Y MR

Z-m x|+

Sfrutta il nucleo ZW3D per

digitalizzare rapidamente gli

Qb ¢ 93 S @ @ ¢ OH-B =090

apparecchi e i processi.

Supporta l'ada

aggiunge il posizionamento
della pezza in condizioni

complesse basandosi sulle
caratteristiche del CAD.

Utilizza le caratteristic
posizionare la

tes ZWID225Px64 Assembly [ Defout 23 - (Defout]

Shape  Freefom  Wirefame  DictEdt  Asembly ShectMel Weldments  PointCloud Dtafichange  Hesl PM| Tooks \Visusize lnqure Fectode Mold  Smulaion App | IROSOICAM © @ -

E@@Dlﬂ@@o & i “QE:S:@I@@ 4 ¥ »%ruvnza,asﬁe

A
e @W\V\V@l@w [HaizEss

Q- (9P @@ # OH B =0 00w -

8=

ER AN

sa5

® ki @l

va proattivamente le interferenze
di movimento del robot, le singolarita,
I'accessibilita e gli errori di traiettoria

per garantire una produzione reale

sicura ed efficiente.
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Applicazione di Pittura con Robot Sprayer

do la soluzione integrata di
IRobotCAM, e stato raggiunto con

[ Scpe FiecFom  Wicfome  Diectfdit  Asembly SheetMebl Welomerts PoirtCloud DefoBichenge Heel M| Tock  Vsualze laquie  Zlctrode  Vold  Srubfion App | ROBOTCAM
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Vodel Impott Ecpor: Close Save Save Expor: | hairanic | Assermbly Move | Conrect | Conroler vmgam Prozess Workspace Calibation | Sculpture SuraczGincing SprayPaintng WAAM L Viedng Weld  Filet Groose Spor  Abeut kelp
ibrary 8 Mocd d:tdoﬂ tirg Beod Weld Wield Weld
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successo |'automazione e
I'ottimizzazione intelligente della 0
pianificazione delle traiettorie di pittura.

Garantisce una qualita di pit
uniforme e precisa p

L <l
FPEEEFEIITITT

aggio dall'architettura di
processo aperta e da un motore fisico
robusto per consentire un'integrazione
perfetta tra la simulazione di pittura e
la commissioning reale.

s @iﬁaﬁﬁéﬁ' ‘;‘Q@”l_"“ Y TN ;“O“@”* o s 00 e La collaborazione intensa con il

Pl antio-ike -l riduce notevolmente i

pvxs BE] e oo Gv ¢ 99 G © B ¢ Gt B =0 e Ganzm

; 010 esperienza tecnica di

s in programmazione offline e

missioning virtuale, & stato sviluppato

insieme una soluzione di programmazione
offline esclusiva per le linee di produzione
di dispositivi di pittura di alta qualita, che
copre tutto il processo, dalla progettazione
della traiettoria, I'ottimizzazione del
processo fino al test congiunto della linea di

8 #oans w8 fie@deroc® A

produzione.







