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แนะน าองค์กร01

บรษัิท นานจิง เหวยชงิ อินฟอรเ์มชนั เทคโนโลยี จ ากัด ก่อตัง้ขึ้นในเดือนเมษายน 2020 ตัง้อยูใ่นนครนานจิง
มณฑลเจยีงซู ซอฟต์แวรอ์อกแบบและจ าลองหุน่ยนต์ iRobotCAM เป็นผลงานวจิยัและพฒันาหลักของบรษัิท

โดยใชป้ระโยชน์จากโครงสรา้ง CAD ที่อิงกับคอรเ์รขาคณิตสามมติิ โดยอิงจากขอ้มูล CAD iRobotCAM สามารถ
แก้ปญัหาความแมน่ย าในการใชง้านท่ีมอียูใ่นสถานการณ์การสรา้งแบบจ าลองสามมติิได้จากโครงสรา้ง ผา่นการ
สรา้งสถานการณดิ์จิทัลของหุน่ยนต์อุตสาหกรรม สามารถตอบสนองต่อสถานการณ์การใชง้านท่ีมคีวามแมน่ย าสงู
เชน่ งานเชื่อม หรอืงานพน่สี การแกะสลัก การขดัเงา การตัดด้วยเลเซอร์ การขึ้นรูปด้วยเทคนคิ Arc Add itive
และการพมิพ์ 3 มติด้ิวยคารบ์อนไฟเบอร์ ส าหรบัความสะดวกในการออกแบบปญัญาประดิษฐเ์ชงิรา่งกาย
iRobotCAM ยงัมกีารเสนอวธิกีารออกแบบและจ าลองปญัญาประดิษฐเ์ชงิรา่งกายท่ีรวดเรว็

ภาพรวม

ทีมวจิัยและพฒันาของบรษัิทมุง่เน้นนวตักรรมอิสระเป็นแกนหลกั มุง่เน้นไปที่การจ าลองการเขยีนโปรแกรมหุน่ยนต์
อุตสาหกรรมและเทคโนโลยดิีจิทัลทวนิ ซอฟต์แวร ์iRobotCAM ส าหรบัการเขยีนโปรแกรมแบบออฟไลนแ์ละการ
จ าลองของหุน่ยนต์ท่ีพฒันาขึ้นเอง ได้เอาชนะเทคโนโลยสี าคัญ เชน่ อัลกอรทึิมการเคลื่อนท่ีของหุน่ยนต์และการจ าลอง
ด้วยเอนจินฟสิกิส ์รองรบัหุน่ยนต์ของหลายรอ้ยแบรนด์ เชน่ Guangzhou CNC, Inovance, Turing, ABB และ 
KUKA และบนพื้นฐานของแกนเรขาคณติ ZWSOFT 3 D สามารถท าใหข้อ้มูล CAD ดัง้เดิมเชื่อมต่อโดยไรร้อยต่อ ท า
ใหก้ารเขยีนโปรแกรมมคีวามแมน่ย าในระดับไมครอน ซึง่ได้ถกูน าไปใชใ้นกระบวนการผลติชปิ การประกอบผลิตภัณฑ์
เครื่องจักรกลไฟฟา้ที่มคีวามซบัซอ้น และการประมวลผลความแมน่ย าสงูในสภาพแวดล้อมต่างๆ

ทีม

เวอรช์นัทดลองของ iRobotCAM ได้พัฒนาส าเรจ็แล้ว Yueqing Technology และ ZWSOFT ได้บรรลุ
ความรว่มมอืทางกลยุทธ์

พฒันา

iRobotCAM เปดิตัวเวอรช์นัข้ามแพลตฟอรม์ V2 .0 เพิ่มประสทิธภิาพอยา่งมากในการออกแบบ
ปญัญาประดิษฐเ์ชงิกายภาพและการเขยีนโปรแกรมแบบออฟไลน์

แพลตฟอรม์การออกแบบหุน่ยนต์และการเขยีนโปรแกรมแบบออฟไลน์รุน่ใหม่ ตอบสนองการเขยีนโปรแกรม
แบบออฟไลน์และการจ าลองเสมอืนของหุน่ยนต์ การออกแบบและจ าลองหุน่ยนต์อัจฉรยิะรา่งกายครบถ้วน

บรษิัท Yueqing Technology ได้เปดิตัว iRobotCAM V1 .0 ที่ใชส้ถาปตัยกรรม CAD อยา่งเปน็ทางการใน
เดือนเมษายน โดยมคีวามสามารถทางกระบวนการหุน่ยนต์อยา่งครบถ้วน
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ขอ้ได้เปรยีบของ
ผลิตภัณฑ์ 

iRobotCAM

โซลชูนัแบบบูรณาการ
การออกแบบสมองกลแบบ
รา่งกาย / การออกแบบ
สายการผลิต / การเขยีน

โปรแกรมแบบออฟไลน์ / การดี
บกัเสมอืน

เอนจินจ าลองฟสิกิสท่ี์เชื่อถือได้

มคีวามสามารถในการดีบกั
เสมอืนและการปรบัจูน
รว่มกับสถานีงานจรงิ

สถาปัตยกรรมการรวม
กระบวนการแบบเปิด

โมดลูการรวมกระบวนการที่
สะดวก สามารถรวมโมดลู
กระบวนการที่ปรบัแต่งได้

อยา่งรวดเรว็

การแนะน าผลิตภัณฑ  ์
02

ชัน้แอปพลิเคชนั

สถาปัตยกรรมผลิตภัณฑ์ iRobotCAM

กระบวนการเชื่อม
กระบวนการพ่นเคลือบ

การผลิตแบบเติมเนื้อวสัดุ
การประกอบผลิตภัณฑ์

ชัน้แพลตฟอรม์

การออกแบบหุน่ยนต์ iRobotCAM
และแพลตฟอรม์การเขยีนโปรแกรม

ออฟไลน์

เอนจนิระดับพื้นฐาน

เครื่องยนต์เรขาคณติสามมติิ
เครื่องยนต์การเคลื่อนที่ทางกายภาพ

อัลกอรธิมึการสรา้งเส้นทาง
จลนศาสตรข์องหุน่ยนต์

งานแกะสลัก 
งานขดัแต่ง 

การตัดด้วยเลเซอร ์
การปรบัแต่งเสมอืน

การออกแบบและการจ าลองปญัญาประดิษฐแ์บบมรีา่งกาย
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ฟงัก์ชนัผลิตภัณฑ์ iRobotCAM

การแนะน าผลิตภัณฑ  ์
02

จัดเตรยีมโครงสรา้งการออกแบบแบบโครงกระดกู รองรบัการออกแบบหุ่นยนต์
แบบอนุกรมและแบบขนานการออกแบบหุน่ยนต์อัจฉรยิะท่ีมรีา่งกาย

กระบวนการออกแบบหุน่ยนต์

iRobotCAM อิงตามสถาปัตยกรรม 
CAD 3  มติิ รองรบัการน าเข้าไฟล์ 3 

มติิหลายสิบรูปแบบ เชน่ Caita, 
NX , Solidwork s, Creo, ACIS, 
STEP และยงัรบัรองความถูกต้อง
ของการออกแบบอัจฉรยิะจากต้นทาง
ของข้อมูล รองรบัการส่งออก URDF 
และ MuJ oCo X ML เชื่อมต่อกับ
ซอฟต์แวรจ์ าลองและซอฟต์แวร์
ฝึกอบรมต่าง ๆ เชน่ MuJ oCo และ 
ISAAC SIM

START

STEP 1

STEP 2STEP 3

STEP 4
STEP 5

FINISH

STEP 7 STEP 8

STEP 6

น าเขา้โมเดล 3 มติิ

การตัง้ค่าวสัดุและ
คณุสมบตัิทางกายภาพ

ปรบัสว่นประกอบของ
โมเดล

สรา้งการเชื่อมต่อการ
เคลื่อนท่ีสรา้งระบบพิกัด

สรา้งวตัถุแขง็และ
การท าใหโ้มเดลง่ายขึ้น

สรา้งหุน่ยนต์ทัว่ไป
แบบโครงกระดูก

สง่ออกไฟล์กลไกขนาน 
เชน่ URDF
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ฟเีจอรผ์ลิตภัณฑ์ iRobotCAM

การแนะน าผลิตภัณฑ  ์
02

ใชซ้อฟต์แวรก์ารออกแบบแบบพารามเิตอรเ์พื่อรองรบัการออกแบบสถานีท างานหุน่ยนต์เด่ียวและการ
ออกแบบสายการผลิตหุน่ยนต์การออกแบบสายการผลิตหุน่ยนต์

การเขียนโปรแกรมหุน่ยนต์แบบออฟไลน์

กระบวนการเขียนโปรแกรม:
น าเข้ารูปแบบหุน่ยนต์ ------> วางแผน
กระบวนการ ------> จ าลองกระบวนการ
การผลิต ------> เพ่ิมประสิทธภิาพระบบ
สถานีงาน ------> ส่งออกโค้ดขัน้สุดท้าย

การตรวจสอบโปรแกรม:
รองรบัการถอดรหสัโปรแกรมหุน่ยนต์
สามารถตรวจสอบและปรบัปรุงโปรแกรม
หุน่ยนต์

START

FINISH

STEP 1

STEP 2STEP 3

STEP 4 STEP 5

การจดัตัง้สถานการณ์
สถานีงาน

การจ าลอง
กระบวนการผลิต

การวางแผน
กระบวนการ

การปรบัแต่งระบบ
เวริก์สเตชนั

เอาต์พุตโค้ดหลัง
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ผลิตภัณฑ์
บทน า02

ระบบอัตโนมัติที่ไม่เป็นมาตรฐาน
การเขียนโปรแกรมแบบ

ออฟไลน์

ฟังก์ชัน่ iRobotCAM

การเขียนโปรแกรมหุ่นยนต์แบบออฟไลน์

การประมวลผลแบบหลายขั้นตอน
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PRODUCT
INTRODUCTION02

กระบวนการเชื่อมแบบร่วมมือ
กัน

กระบวนการฉีดพ่นด้วย
หุ่นยนต์คู่

ฟังก์ชัน่ iRobotCAM

โมดูลกระบวนการ

กระบวนการตัดด้วยเลเซอร์

ผลิตภัณฑ์
บทน า02
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ผลิตภัณฑ์
บทน า02

กระบวนการบด กระบวนการผลิตสารเติมแต่งอาร์ค

ฟังก์ชัน่ iRobotCAM

โมดูลกระบวนการ

กระบวนการแกะสลัก
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ฟังก์ชัน่ iRobotCAM
การตรวจสอบเสมือนจริงและการตรวจสอบเสมือนจริงด้วยดิจิทัลทวิน ;
รองรับการจ าลองการสื่อสาร IO ของหลายเครื่องจักร การซิงโครไนซ์หุ่นยนต์หลายตัว และการวาง
แผนการเชื่อมโยงหลายแกนของหุ่นยนต์

การทดลองใช้งานเสมือนจริง

ผลิตภัณฑ์
บทน า02
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กรณีศึกษาของ
ลูกค้า 03
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การออกแบบและประยุกต์ใชป้ัญญาประดิษฐ์แบบมรีา่งกาย
กระบวนการออกแบบข้อต่อแบบโครงกระดกู เชื่อมต่อกับการออกแบบด้านบน และการจ าลองทางด้านล่าง เพื่อให้สอดคล้องกับการ
ออกแบบของหุน่ยนต์มนุษย ์รูหุน่สีข่า และหุน่บนิ ฯลฯ ของปญัญาประดิษฐท์ี่มรีา่งกาย

กรณีศึกษาของลูกค้า03

การออกแบบโดรนการออกแบบสนุขัหุน่ยนต์สีข่า

การออกแบบรถเลก็สีล่อ้การออกแบบหุน่ยนต์เชงิประกอบ

การออกแบบหุน่ยนต์มนษุย์ การออกแบบโดยมอือันชาญฉลาด
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อุปกรณ์ควบคุมเชิงตัวเลข | GSK

การออกแบบเมคคาทรอนิกส์และแพลตฟอร์มการทดสอบระบบเสมือนจริง

หุ่นยนต์, อุปกรณ์การแปรรูป (ศูนย์
เครื่องจักรกล, เครื่องฉีดพลาสติก
ฯลฯ)

รองรับการสร้างแบบจ าลองเซ็นเซอร์
ด้วยไลบรารีในตัว

การก าหนดและควบคุมกลไกการ
เคลื่อนที่ เช่น ต าแหน่ง สายพาน
ล าเลียง และกระบอกสูบ

การสอน

อัลกอริทึมการสอดแทรกของหุ่นยนต์ รวมไป
ถึงอัลกอริทึมการสอดแทรกพื้นฐานหลาย
อย่าง เช่น เส้นตรง ส่วนโค้ง ข้อต่อ ฯลฯ

สามารถเลือกโหมดการตั้งโปรแกรมได้หลาย
แบบส าหรับหุ่นยนต์อุตสาหกรรม เช่น โหมด
เครื่องมือมือถือและโหมดชิ้นงานมือถือ

กรณี ศึกษาของลูกค้ า03



iRobotCAM      16

อุปกรณ์การศึกษา

กรณี ศึกษาของลูกค้ า03

การจ าลองการประกอบมอเตอร์ รวมถึง
หุ่นยนต์ อุปกรณ์เปลี่ยนด่วน สายพาน
ล าเลียง และเซ็นเซอร์ต่างๆ

การจ าลองฝาแฝดทางดิจิทัล รวบรวมข้อมูล
สายการผลิต และจับคู่ข้อมูลตัวควบคุมการ
เคลื่อนท่ีและข้อมูล PLC ไปยังระบบจ าลอง

การจ าลองการบรรจุภัณฑ์วัสดุ รวมถึงแผ่นสั่นสะเทือน
สายพานล าเลียงหลายเส้น หุ่นยนต์ ระบบขับเคลื่อน
มอเตอร์ การประกอบวัสดุ การขนส่งวัสดุ และการจัดเก็บ
วัสดุ

ด้วยการรวบรวมข้อมูล การท าแผนท่ีข้อมูล วัสดุ และ
ข้อมูลอุปกรณ์การเคลื่อนท่ี ท าให้สามารถใช้งานระบบ
เสมือนฝาแฝดดิจิทัลได้ทั้งในด้านฮาร์ดแวร์และซอฟต์แวร์

ใช้ประโยชน์จากสถาปัตยกรรม CAD ท่ีใช้
เคอร์เนลเรขาคณิต 3  มิติเพื่อเชื่อมต่อ
ระหว่างโลกทางกายภาพและเสมือนจริง

การจ าลองการประกอบ
มอเตอร์

การจ าลองบรรจุภัณฑ์วัสดุ
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การประยุกต์ใช้กระบวนการตัดด้วยเลเซอร์

กรณีศึกษาของลูกค้า03

บรรลุการตัดท่ีแม่นย าสูงเพียงครัง้เดียวในการ
ประมวลผลจริง โดยความแม่นย าของขนาดแม่พิมพ์และ
การตกแต่งพื้นผิวท่ีบรรลุมาตรฐานสูงเป็นพิเศษ ลด
ขั้นตอนท่ีตามมาและปรับปรุงประสิทธิภาพการผลิตและ
คุณภาพของผลิตภัณฑ์ วิธีการเขียนโปรแกรมแบบ
ดั้งเดิมมีปัญหาในการจัดการกับปัจจัยท่ีซับซ้อน ท าให้ยาก
ต่อการปรับพารามิเตอร์แบบเรียลไทม์และการรับรองการ
ตัดท่ีแม่นย าสูง

1 .อัลกอริทึมการวางแผนเส้นทางท่ีแม่นย า
2 .การประสานงานพารามิเตอร์แบบเรียลไทม์
3 .การดูตัวอย่างและการปรับแต่งการจ าลองเสมือนจริง

ใช้โซลูชันการประมวลผลเพื่ อสร้างเส้นทางการตัดท่ีแม่นย าสูง
อย่างรวดเร็ว ตรวจสอบผ่านการจ าลองการประมวลผลทาง
กายภาพ น าเข้าโปรแกรม CL เพื่ อแปลงเป็นจุดการประมวลผล
ของหุ่นยนต์ และเพิ่มประสิทธิภาพเส้นทาง

บรรลุการตัดท่ีแม่นย าสูงเพียงครัง้เดียวในการประมวลผลจริง
โดยมีความแม่นย าของขนาดแม่พิมพ์และการตกแต่งพื้นผิวท่ี
บรรลุมาตรฐานสูงเป็นพิเศษ ลดขั้นตอนท่ีตามมาและปรับปรุง
ประสิทธิภาพการผลิตและคุณภาพของผลิตภัณฑ์

เทคโนโลยีท่ีพัฒนาโดย iRobotCAM สามารถผสานรวม
กับหุ่นยนต์ระดับไฮเอนด์และอุปกรณ์เลเซอร์ได้อย่างล ้าลึก
เพื่ อสร้างเส้นทางการตัดท่ีเหมาะสมท่ีสุด ซึ่งได้รับการ
ตรวจยืนยันและปรับเปลี่ยนหลายครัง้ผ่านการจ าลอง
เสมือนจริง

โซลูชันที่ 1

โซลูชันที่ 2
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การประยุกต์ใช้กระบวนการแกะสลัก

กรณีศึกษาของลูกค้า03

ไลบรารีหุ่นยนต์ iRobotCAM ช่วยให้สามารถน าเข้าหรือปรับแต่ง
โมเดลหุ่นยนต์ได้อย่างง่ายดาย ขณะเดียวกันก็สร้างสภาพแวดล้อม
โมเดลดิจิทัลส าหรับชิ้นงาน อุปกรณ์ติดตั้ง และส่วนประกอบอ่ืนๆ

ได้อย่างรวดเร็ว

พัฒนาบนแพลตฟอร์ม CAD สามมิติ โดยใช้ประโยชน์จากลักษณะ
ความแม่นย าสูงของ CAD เพื่อให้ได้ข้อได้เปรียบทาง
สถาปัตยกรรมในการใช้งานหุ่นยนต์ รับรองการท างานร่วมกันท่ีมี
ประสิทธิภาพระหว่างการอัปเดตแบบจ าลองและการสร้างวิถี

อัลกอริทึมการประมวลผลวิถีหุ่นยนต์ท่ีสมบูรณ์จะแปลงวิถีการ
ตัดเฉือน 5  แกนและเส้นทางอ่ืน ๆ เป็นภาษาหุ่นยนต์ได้อย่าง
รวดเร็ว ช่วยให้วางแผนวิถีการแกะสลักได้อย่างครอบคลุม

มองเห็นเส้นทางการเคลื่อนท่ีของหุ่นยนต์อย่างสัญชาตญาณ
และตรวจจับการชนผ่านการจ าลองเพื่อรับประกันความแม่นย า
ในการแกะสลักพื้นผิวท่ีซับซ้อน

สร้างวิถีการกัดหยาบและการตกแต่งส าหรับแบบจ าลองในหลาย
รูปแบบ รับประกันการควบคุมความแม่นย าของการประมวลผลท่ี
แม่นย า

แกะสลักรูปแมวน าโชค

งานแกะสลัก
ประติมากรรม
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โครงการเพ้นท์หุ่นยนต์ มหาวิทยาลัยภาคตะวันออกเฉียงใต้

กรณี ศึกษาของลูกค้ า03

บรรลุต าแหน่งชิ้นงานในทุกสภาวะการท างานโดยอิง
ตามฟีเจอร์ CAD

สร้างเส้นทางการวาดภาพโดยอัตโนมัติผ่านอัลกอริทึม

จ าลองการท างานของวิถีหุ่นยนต์ การตรวจจับการเข้าถึง
เส้นทาง ภาวะเอกฐาน และความเสี่ยงจากการชนแบบ
เรียลไทม์

ปรับตัวได้อย่างรวดเร็วต่อการเปลี่ยนแปลงในโมเดลชิ้นงาน
และข้อก าหนดในการประมวลผล อัปเดตโปรแกรมหุ่นยนต์
โดยไม่ต้องเขียนโปรแกรมใหม่ ช่วยประหยัดเวลาและความ
พยายามได้อย่างมาก

รองรับการเพิ่มประสิทธิภาพวิถีและการตรวจจับการชน
กัน
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การท างานร่วมกันระหว่างหุ่นยนต์กับผู้วางต าแหน่ง

กรณี ศึกษาของลูกค้ า03

การท างานร่วมกันระหว่างหุ่นยนต์และตัวก าหนด
ต าแหน่งใช้ประโยชน์จากเคอร์เนล ZW3 D เพื่อ
แปลงอุปกรณ์และกระบวนการเป็นดิจิทัลอย่าง

รวดเร็ว

รองรับการปรับตัวหลังการประมวลผลส าหรับ
หุ่นยนต์หลายยี่ห้อ (FANUC, ABB, KUKA, GSK 
เป็นต้น)

ใช้คุณลักษณะ CAD เพื่ อก าหนดต าแหน่งชิ้นงาน สร้าง
วิถีการตัดเฉือนหลายแกนโดยอัตโนมัติ และรองรับการ
ใช้งานแกะสลักท่ีซับซ้อนส าหรับหุ่นยนต์ท่ีมีแกน 7  แกน
ขึ้นไป

ตรวจจับการรบกวนการเคลื่อนไหวของหุ่นยนต์ ความ
ผิดปกติ การเข้าถึง และข้อผิดพลาดของเส้นทางอย่าง
รอบคอบเพื่อให้มั่นใจถึงการผลิตจริงท่ีปลอดภัยและมี
ประสิทธิภาพ

รองรับการปรับแต่งหลังการประมวลผลส าหรับ
หุ่นยนต์หลายยี่ห้อ (FANUC, ABB, KUKA, GSK 
เป็นต้น) ช่วยให้สามารถวางต าแหน่งชิ้นงานใน
สภาวะท่ีซับซ้อนโดยอิงตามคุณลักษณะ CAD
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หุ่นยนต์พ่นสี

กรณี ศึกษาของลูกค้ า03

ด้วยการใช้โซลูชันแบบบูรณาการของ iRobotCAM การ
วางแผนเส้นทางการทาสีจึงสามารถท าได้อย่างอัตโนมัติ

และเพิ่มประสิทธิภาพอัจฉริยะ

ได้รับประโยชน์จากสถาปัตยกรรมกระบวนการแบบเปิดและ
กลไกฟิสิกส์ท่ีแข็งแกร่งเพื่อให้สามารถบูรณาการระหว่าง
การจ าลองการทาสีและการใช้งานจริงได้อย่างราบรื่น

การท างานร่วมกันอย่างลึกซึ้งกับ SPRAYING ROBOT ช่วย
ลดเวลาและต้นทุนในการดีบักได้อย่างมาก ช่วยให้มั่นใจถึง
ความแม่นย าสูงและความสม ่าเสมอในกระบวนการพ่นสี

ความร่วมมืออย่างลึกซึ้งกับ SPRAYING ROBOT ช่วยลด
เวลาและต้นทุนการดีบักได้อย่างมาก ท าให้มั่นใจได้ถึงความ
แม่นย าสูงและความสม ่าเสมอในกระบวนการพ่นสี ด้วยการ
ผสมผสานความเชี่ยวชาญด้านเทคนิคของ iRobotCAM 
ในการเขียนโปรแกรมออฟไลน์และการทดสอบระบบเสมือน
จริง จึงสามารถพัฒนาโซลูชันการเขียนโปรแกรมออฟไลน์ท่ี
เป็นกรรมสิทธิ์ส าหรับสายการผลิตอุปกรณ์พ่นสีระดับไฮ
เอนด์ได้ร่วมกัน ครอบคลุมกระบวนการทั้งหมดตั้งแต่การ
ออกแบบเส้นทาง การเพิ่มประสิทธิภาพกระบวนการ ไป
จนถึงการดีบักข้อต่อสายการผลิต

ได้รับประโยชน์จากสถาปัตยกรรมกระบวนการแบบเปิดและ
กลไกฟิสิกส์ท่ีแข็งแกร่งเพื่อให้สามารถบูรณาการระหว่าง
การจ าลองการทาสีและการใช้งานจริงได้อย่างราบรื่น
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Nanjing Yueqing Information Technology Co., Ltd 

Address:
Room 1601, Huijie Plaza, No. 268 
Zhongshan Road, Xuanwu District, 
Nanjing City, Jiangsu Province.

Email:
cooperation@iRobotCAM.com

Website
www.iRobotCAM.com
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