
iRobotCAM
具身智能机器人设计与仿真



南京越擎信息科技有限公司成立于2020年4月，位于江苏省南京市，iRobotCAM机器人设计与仿真软件是公司的核心研发成果，利用基于
三维几何内核的CAD架构的优势，以CAD数据为基础，iRobotCAM从架构上解决三维建模场景中存在的应用精度问题，通过建立工业机
器人的数字化场景，可以满足机器人焊接，喷涂，雕刻，抛光打磨，激光切割，电弧增材，碳纤维3D打印等高精度的应用场景，针对具身
智能的设计的便利性，iRobotCAM提供快捷的具身智能设计与仿真方案。

概述

公司机器人软件研发团队以自主创新为核心，聚焦工业机器人编程仿真与数字孪生技术，自主研发的iRobotCAM机器人设计与仿真软件，
攻克了机器人运动学算法、物理引擎仿真等关键技术，兼容广州数控、汇川、图灵、ABB和KUKA等上百个品牌的机器人，并基于中望3D
几何内核实现了CAD原生数据无缝对接。

团队

公司介绍

产品

工业机器人离线编程仿真 具身智能设计与仿真



• 结构设计：主要是机器部件设计，面向的是固定用途的设备或机器
• 具身智能设计：主要是以机器人运动学为基础的设计，面向的是具备智能能力的设备或机器，如焊接人形机器人，搬运机器人，飞行器，

四足机器狗，甚至任何天马行空的设备与机器人
• 从结构设计到具身智能的跨越，可能带来的是设计上的颠覆，同时肉眼可见的设计未来都可能承载具身智能能力，如会跑的轮椅，会飞

的快递等

从设计到具身智能设计



• 市场前景
• 工业上的所有具身智能体的设计是数据的源头，设计是刚需
• 行业机会：传统机器人公司转型，汽车厂商，3C厂商纷纷布局具身智能
• 机器人产业链：仅深圳有7万多家机器人企业

• 具身智能的设计难点
• 一般的设计方法：转URDF等机器人格式复杂，错误众多，耗时长
• 一般的仿真方法：开源算法多，未经验证，工程误差大

• iRobotCAM的定位
• 跨平台，支持云端部署，开放架构
• 主攻具身机器人设计，满足并联机器与串联机器人等具身智能体的设计需求
• 扩展机器人训练接口，满足一般或特有机器人的训练需求

从设计到具身智能设计



具身智能设计
• 面向具身智能机器人的设计，iRobotCAM基于强大仿真能力，和设计能力，可以解决具身智能机器人的机电设计问题，实现从CAD模

型->机器人物理模型验证->具身智能训练模型导出
• 基 于 大 量 的 机 器 人 构 型 设 计 经 验 数 据 ， 可 以 实 现 快 速 地 按 需 生 成 机 器 人 模 型 ， 帮 助 用 户 快 速 实 现 选 型
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灵巧手设计无人机设计四足机器狗设计

四轮小车设计 人形机器人设计复合机器人设计



具身智能仿真
• 面向具身智能机器人的仿真训练，iRobotCAM为各种复杂特种机器人提供通用的具身智能仿真能力
• 提供开放的集成接口， 满足各类特种场景机器人的算法接入与训练需求



项目案例

具身机器人设计与仿真



项目案例-四足机器狗

波士顿机器狗设计与仿真



项目案例-人形机器人

智元人形机器人设计与仿真



项目案例-并行机器人

并行机器人设计与仿真



生态合作

2024年，越擎科技获得中望软件全球最佳开发商合作伙伴奖，全球仅7家



生态合作

2024年，越擎科技加入广东省工业软件创新中心联盟，持续加强机器人离线编程软件的研发与推广



生态合作

市场活动

2025.11江西数字化设计师资培训

2025.10 新加坡 ITAP展
2025.11 波兰华沙工业周2025.10 土耳其Konya展



生态合作

商业合作伙伴



生态合作

教育合作伙伴
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林广创|联合创始人
15989191779
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