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关于我们

公司简介 | 业务板块 | 组织架构 | 技术团队



公司简介
Introduction

深圳市优飞迪科技有限公司成立于2010年，总部位于深圳市南山区高新园，

是一家立足工业4.0时代，专注于产品开发平台解决方案的高科技企业。公司自

成立以来，一直致力于引进和应用国际先进数字化质造技术与云计算技术，全力

帮助企业实现研发设计方式变革与先进制造革命。目前，公司业务领域涵盖工业

仿真咨询、软件开发、软件销售、系统集成等。

10年来，优飞迪为众多中国500强企业提供专业仿真设计分析、嵌入式软件

开发、产品可靠性及信息化建设的综合解决方案与“全心U+服务”。目前，优飞

迪是华为、中兴、东方红海特卫星、格力、大族激光等知名企业的长期战略合作

伙伴。

优飞迪坚持“以人为本”的企业哲学与人才战略，以“优智中国”为情怀与

梦想。目前，优飞迪技术团队吸引了工业软件领域的国际知名专家以及相关领域

资深技术研发人员、归国留学创业人才的加盟。公司的海归派硕士及博士学历人

员占比达40%以上。

团结、诚信、敬业、奋斗的优飞迪人，愿与客户以及供应商一道，共创双赢，

全心助力企业打造研发核心竞争力并实现“大国品牌”之梦。



软件销售

• CAE软件

• GUI软件

软件开发

• CAE软件开发

• GUI界面开发

仿真咨询

• 仿真分析

• 设计优化

业务板块
Business Sectors

系统集成

• 软硬件一体

化解决方案



组织架构
Company Structure



40%

海外留学

30%

博士

70%

硕士

80%

985/211

技术团队
Technical Team
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解决方案

仿真需求 | 分析流程 | 经典案例



仿真需求
Simulation Demands

机构运动特性分析及优化 — 机器人产品的工作功能是通过机构运动来实现的，因此对其进行机构运动特性分析

和优化是检验产品性能，优化产品设计的有效方法。通过建立机器人产品的功能化数字样机，可以对机器人产品

进行如下分析：

 整机运动协调性

 零部件运动轨迹、工作范围

 工作过程零部件受力分析

 定位精度、工作精度分析

 刚弹耦合分析，工作过程中关键部件变形、精度影响分析

 机构设计方案比较和参数优化



仿真需求
Simulation Demands

结构动特性分析 — 结构动特性是影响工业机器人产品性能的一个重要指标。工作条件下工作频率是否远离系统

的固有频率，是否发生共振，机器人产品的动特性分析包括：

 零部件和整机的模态分析

 工作过程的的瞬态响应分析

 零部件动特性匹配：频率响应分析

 接合面动刚度、阻尼特性

结构强度、刚度分析 — 结构强度、刚度是机器人产品的基本要求，分析内容包括：

 零部件和整机产品的强度、刚度

 部件和整机装配连接分析(螺栓连接和预紧、装配应力，接触应力)



仿真需求
Simulation Demands

结构优化分析 — 优化产品结构是降低产品成本、提高产品性能的有效方法。对于机器人产品，可以进行的优化

有：

满足设计要求的材料参数优化

节省材料的构架结构截面尺寸优化

零部件最优结构形式的拓扑形状优化

满足强度、模态、动响应等多学科要求的多学科优化

疲劳寿命分析及优化 — 准确预测和合理设计零部件的疲劳寿命对于预防事故、降低产品成本和提升产品质量具

有十分重要的意义。机器人产品的疲劳分析及优化包括：

 疲劳载荷谱的编制

 零部件和整机的疲劳强度计算

 零部件和整机的疲劳寿命预测

 疲劳灵敏度分析及优化



仿真需求
Simulation Demands

控制系统特性分析及优化 — 液压系统和气动系统是机器人产品主要的运动控制系统，直接控制着机器人产品的

运动。控制系统的性能直接影响机器人的工作性能。控制系统特性分析和优化包括：

 液压/机构的耦合作用对整机的影响

 执行机构的受控运动和对电液系统的反馈

 液压系统动力源、管路的能量损失和压力波动

 阀和执行环节的动态响应

 液压油特性和流动状态的变化，液压油温度变化

 部件参数对整体系统性能的影响

多学科耦合分析 — 机器人是集成结构、液压、电气、控制、运动等多学科耦合的机电液一体化复杂产品。其中

结构、机构运动、液压控制等具有较强的交互作用，需对其进行多学科耦合分析。包括：

刚-弹耦合分析，

运动-控制联合分析，运动系统和控制系统的耦合

结构-运动-疲劳一体化分析



仿真需求
Simulation Demands

概念系统方案设计阶段：
利用Adams建立参数化模型，确定臂长，机械臂的重量设计要求，电
机及减速箱选型，电机加速和减速曲线要求。

详细设计阶段：
利用Nastran优化结构，底座、机械臂的结构的刚度质量比最大

化。利用Adams和Nastran进行刚弹耦合分析，确定夹持、摆动等各
个工况，夹持终端的振动情况。

系统优化阶段：
通过振幅、电机输出扭矩等来验证整机的性能是否达到设计要求，
后一阶段可以输入实际的电机转速曲线或利用Adams和Matlab的联合
仿真来进行控制系统和机械系统的匹配分析。

— 仿真技术在机器人研发各个阶段的应用



分析流程
Simulation Process

从CAD导入几何

执行瞬态动力学仿真以进行载荷预测

集成部件柔性

振动分析以避免共振

多体动力学-控制系统集成以评估控制算法



分析流程
Simulation Process

CAD几何

导入几何，添加约束、作
用力和驱动，定义质量属
性。

Adams 模型

— 从CAD导入几何



分析流程
Simulation Process

— 执行瞬态动力学仿真以进行载荷预测（动画可播放）



分析流程
Simulation Process

FEA

导入MNF文件导入几何，添加约束、作
用力和驱动，定义质量属
性。

CAD几何

Adams 模型

— 集成部件柔性



分析流程
Simulation Process

— 集成部件柔性（动画可播放）



分析流程
Simulation Process

Mode number:7/29

Natural Frequency: 1178.3 Hz

Mode number:18/29

Natural Frequency: 534.7 Hz

Mode number:27/29

Natural Frequency: 1567.8 Hz

— 振动分析以避免共振（动画可播放）



分析流程
Simulation Process

驱动力 位移、速度

MATLAB/Simulink

— 多体动力学-控制系统集成以评估控制算法



分析流程
Simulation Process

— 多体动力学-控制系统集成以评估控制算法（操作演示动画）



经典案例
Classic Cases

— 机器人运动特性分析（动画可播放）



经典案例
Classic Cases

— 齿隙引起的晃动效应（动画可播放）



经典案例
Classic Cases

— 齿隙引起的晃动效应（动画可播放）



经典案例
Classic Cases

— 机器人动特性分析（动画可播放）

• 机器人的作业轨迹
• 整机各姿态的固有频率分析
• 作业机构工作状态下的振动幅

度
• 结构件的疲劳寿命
• 整机工作状态下的频率响应分

析



经典案例
Classic Cases

— 关键部件的优化设计

• 各关节臂的结构强度优化
• 各关节臂的机构刚度优化
• 各关节臂的动态频率匹配
• 桁架结构的强度优化
• 桁架结构的刚度优化
• 桁架结构的动态频率匹配
• 整机结构的减重设计



经典案例
Classic Cases

— 控制系统匹配

• 研究控制系统与整机的动态特性匹配
• 控制算法是否能驱动机器人进行合理的做动
• 适用于开环控制及闭环控制系统



经典案例
Classic Cases

— 大功率高速悬臂激光切割机动态精度分析

分析滑块结合部刚度对切割头动态精度的影响，通过改变滑块与滑板间Bushing的移动刚度和转动刚度值，
分析切割头端点(Marker_191，见图2)相对滑块质心X、Y方向的位移。



经典案例
Classic Cases

— 数控机床动态性能研究

控制系统主要由位置控制器、伺服驱动器、
伺服电机位置检测元件几个部分构成。

• 根据电机传动方程：Te=J×(dw/dt)+TL建立伺服驱动与机械模型之间
的信号连接，式中J×(dw/dt)为电机轴连同机械传动模型运动部分的
动态转矩；TL为机械传动部分的负载力矩，主要体现为运动导轨上的
摩擦力矩。伺服驱动模型输出给机械传动模型的控制量为电 机转速
（单位为rad/s）；机械传动模型输出的负载力矩TL的单位为N-mm应
转化为标准单位N-m；机械传动模型输出的位移distance的单位为mm。



经典案例
Classic Cases

— 液压机床多学科一体化分析



经典案例
Classic Cases

— 液压机床多学科一体化分析



经典案例
Classic Cases

— 3-UPS并联机床动态响应分析

3-UPS 并联机床其动力学系统实质上是一个多柔性体系统，柔
性部件对系统的动态特性有很大影响。由于动载荷的存在，使
柔性体产生结构变形，从而影响整个系统的动态特性。综合考
虑构件结构尺寸、受力变形及几何约束关系等影响因素，将3-
UPS并联机床的组成结构进行刚体和柔性体划分。动、静平台与
驱动杆分支及平行机构相比，其刚度很大，故可以视为刚体；
驱动杆组件中摆动杆直径较大，悬伸量较小，可以视其为刚体；
伸缩杆长度直径比较大，为细长杆结构，应将其作为柔性体。

刀尖点响应变化曲线可以看出，
随着阻尼的增加，刀尖点的最
大响应位移迅速减小，振动位
移的抑制量由0.0033mm 提高
到0.0102mm，阻尼的合理配置
将有利于改善机床的动态特性。



经典案例
Classic Cases

— 控制柜散热分析

• 合理的风扇选型与布置
• 高发热器件的合理布局与散热方案设计
• 密闭空间充分利用传导散热
• 保证恶劣热环境下的电子设备稳定性
• 保证元器件在较低的热环境下工作，延

长电子元器件的使用寿命



经典案例
Classic Cases

— 无风扇移动检测背包

背包采用双风道设计，实现内外腔综合散热

1. 用于户外环境监测手机信号的一款
移动设备背包。

2. 分为内部设备和背包两个部分。
3. 问题难点设备散热问题和支架强度

问题。



经典案例
Classic Cases

常规方案 优化方案
• 各芯片集成导热模块设计，实现高

导热效率
• 设备底部进风两侧出风设计
• 背包采用双风道设计，实现内外腔

综合散热
• 包内双面散热齿设计，设备TOP面和

BOTTOM面分别散热
• 背包内腔被动激励框架设计，实现

内空腔腹吸式主动散热

• 芯片通过PCB导热
• 背包采用底部进风，顶部出风

注：各方案仿真环境温度设
置均为50℃

常规方案器件温升均远远超过35℃，大部
分器件温升超过70 ℃ ，主芯片温度达到
154℃，远远大于正常工作温度85 ℃的限
制，因此，常规方案远远不能满足散热设
计的需求。

• 实测42.5℃室温条件下，芯片温
度71.9℃，按照50℃室温折算，
芯片温度为79.4℃。

— 无风扇移动检测背包



经典案例
Classic Cases

— 无风扇移动检测背包

154℃

模拟温度 50℃
室温，裸机测试，
芯片温度77.4℃。
实测42.5℃室温

条件下，芯片温
度71.9℃，按照
50℃室温折算，

芯 片 温 度 为
79.4℃。

常
规
方
案
芯
片
温
度
分
布

优
化
方
案
芯
片
温
度
分
布
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合作模式
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咨询项目
Consultancy Service

优飞迪拥有众多软硬件及产品设计行业的技术专家，每年都会受邀为众多国际大型企业进行定制化的技术咨询与培训服务。



软件销售
Software Products

优飞迪作为众多国际知名工业软件与以及软件开发平台应用解决方案的金牌合作伙伴，

专业、专注、专心、专一为企业研发部门提供定制化最优解决方案及其产品。



U+服务
U+ Service

优仿真
根据用户需求和专业实验数据，
采用高标准、高精度仿真算法，

让仿真更真实。

优设计
采用“仿真驱动设计”的
全新产品开发模式，让产
品设计更科学、更高效、
更可靠，更有利于生产质
量管控。

优软件
根据用户通用性以及专用性与
个性化需求，提供最优软件解

决方案。

优培训
授人以渔，让客户真正掌
握软件操作核心技能。

U+



我们的价值
Our Values

以客户
为中心1

2

3

4

5

专业
以投入产出比、易用性、求解精

度、可扩展行四个方面为客户提

供科学优化的平台搭建建议

专一
针对客户痛点工程问题提供一

站式技术咨询服务

专心
以客户需求为中心提供软硬件

整体解决方案

专注
专注耕耘华南区市场，为客户

提供本地化管家式服务

一流的专家团队提供

一流的技术服务支持

专家



04
我们的客户



我们的客户
Our Customers



THANK YOU!


