IRobotCAM

Fabricacién inteligente asistida por computadora de robots
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4 iRobotCAM

La Yueqing Technology fue fundada en 2020 y esta ubicada en Nanjing, provincia de

Jiangsu.

El equipo de investigacidn y desarrollo de la empresa se centra en la simulacion de
programacién de robots industriales y la tecnologia del digital twin. El software de
simulacion y programacion offline de robots iRobotCAM, desarrollado
independientemente, ha superado tecnologias claves como algoritmos de
cinematica de robots y simulacién de motor fisico. Apoya la modelacion de robots
de decenas de marcas, incluyendo Guangzhou CNC, Turing, ABB y KUKA, y se integra
sin problemas con los datos nativos de CAD basados en el nticleo ZW3D.

(J) 2020

O 2021
O 2023

J) 2025

La Yueqing Technology fue fundada y comenzé el desarrollo de iRobotCAM en
colaboracién con la Universidad del Sureste.

Se lanzé la versién previa de iRobotCAM y comenzd la colaboracién con
ZWSOFT.

Se lanzd oficialmente iRobotCAM V1.0.

Una nueva generacién de plataforma de modelacién y simulacién de
robots que satisface las necesidades de programacion offline de robots,
puesta en marcha virtual, modelacién de robots y simulacion de
entrenamiento.
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Arquitectura del Producto iRobotCAM

Nivel de Plataforma

Motor central

Modelado Geométrico
Plataforma de Mecanizado Mgtor de Mowmlent.o Fisico
Algoritmo de Trayectoria de Robot

Capa de aplicacion

Soldadura, Pulido

Pintado a chorro, Grabado
Depuracién virtual Digital iRobotCAM
Mecanizado aditivo Simulacion de Movimiento de
\ Simulacién de montaje Robot )

Disefio
produccion
programacién o
puesta en marcha virtual -

-
-

Ventajas de
IRobotCAM Arquitectura de
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Funciones de iRobotCAM

Con la capacidad de disefio paramétrico para satisfacer el

@ Disefio de linea de produccion de disefio de la estacion de trabajo o la linea de produccién de

robots robots.

@ Programacién offline de robots STEP 1

., . Construccion de .
Proceso de programacion: START  eeereeereerenns Y SO la estacién de S SO e
Importacién del robot — trabajo
Planificacién del proceso — STEP 3 STEP 2
Simulacion de mecanizado Simulacion de lanificacion dely ..
— Optimizacién de la ST mecanizado ) proceso

- SN
estacion de trabajo STEP 4 STEP S

Postproceso —

cp ., Verificaciony "\ . ~“ Postorocess Yo o~ —
Verificacion: optimizacion ostproceso
Descompilacién del

programa, verificaciény
optimizacion
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Funciones de iRobotCAM

@ Programacién offline de robots

ocesamiento multi -
etapa

§ matlzaC|on no ogramacion
offline

estandar
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Funciones de iRobotCAM

@ Médulo de proceso
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@ Médulo de proceso

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

- ro Ceso d e g ra ba d O nts  PointCloud DataExchange Heal PM| Tooks Visualze Inquire Hlectrode Mold  Simulation App | IROBOTCAM & [Finda command o)

library

i

Name

I NE I = L ¥ 2t o KbaeD 00
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Revolute joint
Revolute joint
Revolute joint
Revolute joint
Revolute joint
Revolute joint
Revolute joint
Revolute joint

Robot
External axis
Joint pasition
Jaint position
Joint position
Joint position
Joint position
Joint position
Joint position
Joint pasition
Robat tool

Signal adapter|
Signal adapter
Signal adapter
Signal adapter
Signal adapter|
Signal adapter
Signal adapter
Signal adapter

Signal connect

signal
Signal
Signal

Pr—

B oKD O

DDA R B ]

VA

Lo g Wi i G e

< Gome e e

Wwivins e v e e R
e e
B 7Y R
2 e iy
iy Fette s
El e} Reoion
e oo




0 PRODUCTO
PRESENTACION

iRobotCAM 11

Funciones de iRobotCAM

@ Comisionamiento virtual

Comisionamiento virtual y monitoreo virtual por digital twin;

apoya la simulacion de comunicacién IO multi - maquina, la
sincronizacion multi - robot y la planificacion de accionamiento multi -
eje de robots.
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Equipo de Control Numérico | GSK

@ Plataforma de Disefio Mecatrénico y Puesta en Marcha Virtual

Robots, equipos de
procesamiento (centros de
mecanizado, maquinas de
inyeccion, etc.

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

Apoya la modelacion de
sensores con la biblioteca

integrada

@ Ensefianza

Algoritmos de interpolacion de

robots, incluyendo varios
algoritmos de interpolacion
bdasicos, como rectas, arcos,
juntas, etc.

Permite la seleccién de varios
modos de programacion de
robots industriales, como los
modos de herramienta manual y
pieza manual.
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Equipos Educativos

Simulacién de montaje de

motores, incluyendo robots,

Montaje de Motores

dispositivos de cambio répido,
lineas de transporte y varios I
sensores

Simulacion de digital twin,

recopilacion de datos de la linea

de producciény mapeo de los

datos del controlador de

movimiento y los datos de la PLC

Utiliza la arquitectura CAD
basada en un nucleo
geométrico 3D para permitir la
interconexion entre el mundo
fisicoy el mundo virtual

acion de Empaquetado

Simulacion de empaquetado de materiales,

de Materiales incluyendo placas vibratorias, varias lineas

I 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 materialesy

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

etodos de programacion
tradicionales tienen dificultades para
manejar factores complejos, lo que hace

inqurre ies Applications  Window e3P 7
3l Weldments PointCloud Databuchange Heal PMI  Tooks Visuslize Inquie Flectrode Mold  Simulation App | IROBOTCAM B |Find a command e @ -
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dificil ajustar los parametros en tiempo
real y garantizar un corte de alta

B D Tool path optimizer & X

¥ Parameter Set

ecnologia desarrollada
independientemente por iRobotCAM se
integra profundamente con robots de alta
calidad y equipos laser para generar rutas
de corte optimizadas, las cuales son
verificadas y ajustadas varias veces a
través de simulaciones virtuales.
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5 Signaladapter
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2 Signal connection <
v i Signal ) v
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i Collsion group
ELabel v
5 Motion group v
v
v
v
L4
v
v

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

gue 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

M Toos Vsulze Inquie Becrode Wcld  Smuston App | ROBOTCAM | & [Frescomrand Q| & @7 -8

SERQD @ &4 Vv B rloVbaes 00
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et ting
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importar o personalizar facilmente modelos de afortunados o ) mp®  ER RS
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robots, mientras que establece rapidamente
un entorno de modelo digital para piezas,

9 @ @ & OH U =09 0EEw -
accesorios y otros componentes.

Desarrollado en una pl
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alcanz

aduetors
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enera trayectorias de roughing y finishing
para modelos en varios formatos, garantizando

Aestross
Jos2F05 5
53055

un control preciso de la precision del
procesamiento.
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iIsualiza intuitivamente la trayectoria del
robot y detecta colisiones a través de

simulaciones para garantizar la precision en

el grabado de superficies complejas.
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Proyecto de Pintado con Robot de la Universidad del Sureste

Shupe Frefom Wisime Drectfdt Assambl ShestMeal Weldments PoiniCld Osiabichange Hesl M| Took Visias Inqu Eecirode Mold Simultion App | IROBOTCAM o [rmdzcommnd 1| @ @7
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en todas las condiciones de trabajo i — —
v Qb 9P 9 @ @ oD H B =D )OEm -

@ v XS ot

basado en las caracteristicas del CAD. + B
e

Apoya la optimizacion de la trayectoria
y la deteccion de colisiones.

Se adapta rapidamente a los cambios en
los modelos de piezas y en los requisitos
de procesamiento, actualizando los
programas del robot sin necesidad de
reprogramacién, ahorrando
considerablemente tiempo y esfuerzo.




Cliente
Casos

0

iRobotCAM 18

Colaboracién Robot - Posicionador

Aprovecha el nucleo ZW3D para

digitalizar rapidamente equiposy
procesos.

Apoya la ad
pro

ogra el posicionamiento de la
pieza en condiciones complejas
basado en las caracteristicas del
CAD.
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Utiliza las caracteri

Detecta proactivamente interferencias

en el movimiento del robot,
singularidades, accesibilidad y errores
de ruta para garantizar una produccion
real seguray eficiente.
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Aplicacién de Pintado con Robot Pulverizador

ar la solucion integrada de
iIRobotCAM, se logré con éxito la

Shape Freeform Wirenme Diectidit Asembly ShestMetal Weldments PointCloud DateEichange Hesl PM| Tools Visuaie Inqure Electrode Mold  Simuation App  IROBOTCAM 8 [Finda d @8-
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Model Import Export Close Save Save Eiport  Simuiatin Collsion Wander Mechationc  Assembly Move | Connect  Controler Program Process Workspace Calibation | Sculpture SurtaceGrinding SprayPainting WAAM  Laser  Welding Weld  Filet Goove Spot  About Help
library As Model detection cutting Bead Weld Weld Weld

automatizacion y la optimizacién T 5 T T T T 2w
i 6+ BEERRRIABT- T X |+

inteligente de la planificacién de rutas de ylvXe o T
Name Type
ol D e e

pintura.

1 Revolute joint
= e Revolutejoint
. . . 1 Revolute joint
Garantiza una calidad de pint 5 2
2l #s Revoltejont
£l Revolute joint
H H o Revolute joint
uniforme y precisa par 5
Ll Revolutejoint
B L #n
superficies cur 5
#ainn
1 Suin e
# e
Sain
55 Materil
5 Coupling pars
v 2 Sensors and actuators.
JSR12.3200 Robot
J SR1Z3201 Robot
F ATl Robot tool
F Aol Robot ool
2y a Rai Ectenalais
%y AR External s

9 Runtime behavior

“ia de la arquitectura de proceso <

55 Signal connection
8 Signal

abierta y de un motor fisico robusto para B

5 Motion group

permitir una integracion perfecta entre la
simulacion de pinturay la puesta en

| —— —
marcha real. ECE

R B P P T T La colaboracién profunda con el Ro
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gl exs
I_D & v 2
- O
¥ s . . z .
A P— a experiencia técnica de

AM en programacion offline y en
omisionamiento virtual, se co - desarrolld
una solucion de programacion offline

exclusiva para lineas de produccién de
equipos de pintura de alta calidad, que abarca
todo el proceso, desde el disefio de la ruta, la
optimizacion del proceso hasta la prueba

o LR e e fie@Procw S e Wine conjunta de la linea de produccién.




Nanjing Yueging Information Technology Co., Ltd

Address: Email: Website

Room 1601, Huijie Plaza, No. 268 cooperation@iRobotCAM.com  www.iRobotCAM.com
Zhongshan Road, Xuanwu District,

Nanjing City, Jiangsu Province.



