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ProfControl 的产品定位

• 全开放：作为纯软件企业，讯易铂控秉承支持一切客户的原则，没有任何合作限制与门槛

• 混合调度：ProfControl由于组态特性，具备同一个现场，多种品牌，多种类设备混合调度的能
力

• 技术共享：ProfControl开放一切脚本程序源码，甚至于包括VDA5050，任务衔接算法等诸多核
心源码

• 与用户一起进步：ProfControl不断接收客户的需求，心愿；努力不断整合不同行业、不同场景
的需求，争创最高效、易用，且成本最低的工业引擎

• ProfControl平台，从移动机器人AGV调度管控软件为起点，不断开拓进取，为物流领域的无人
化，制造领域的柔性化，提供软件即服务（SaaS）。



ProfControl 在做什么？



ProfControl的特点

• 不挑设备、不挑场景，All In One

• 组态架构，系统底层提供强大的工具集，任何流程或输送逻辑均可实现

• 强大的自研UI引擎，以60fps帧率绘制100k+元素

• 多平台，兼容C/S+B/S平台，手机、平板随意访问

• 高效三维可视化，一键切换三维

• 内嵌高效路径规划及导航算法，100辆车、1万个库位轻松运行

• 极多的调试方案，迅捷的开发手段

• 丰富的文档教程和教学视频，客户自用比例已达57%

• 同一款系统，开发内容无法带走，不挑工程师，不惧离职威胁



不挑设备、不挑场景 以下案例已被授权，列出案例涉及场景占总量不到40%

重载场景 电路板转运 重型挖掘机工厂 化工生产晶圆加工排程 轨道交通（维修车辆段）

食品生产（制糖厂）

38研究所自动车库

吉利汽车总装 南亚纺织（玻纤加工厂） 包装厂

康明斯发动机

汽车配件成品库搬运

四向车立库 新加坡高昇（航空燃油）

多车对接搬运

CeMat展会(2019年) 某汽车零配件加工厂

日本SMT工厂 重型钢卷搬运

科兴疫苗实验室

日本坚田电机 德国诺玛叉车应用

东风电动车（武汉）

某光伏加工厂（户外） 日本三美电子 某光伏晶圆加工厂

材料加工出入库叉车搬运

SMT贴片转运



组态架构，系统底层提供强大的工具集，任何流程或输送逻辑均可实现

• 系统提供三个核心组态工作区

• 地图编辑器

• 属性与配置器

• 脚本编辑器

地图编辑器 脚本编辑器属性编辑器



组态架构，实现各种场景应用

四向穿梭车库 晶圆镀膜 智慧停车场

窄巷道叉车 窄巷道Kiva车 立库叉车

大规模kiva RGV转盘 生产工序



强大的自研UI引擎，以60fps帧率绘制100k+元素

• 智能制造、仓库行业，动辄就有几
万平米的厂区规模，或者成千上万
个库位；这对于系统的UI性能提出
了挑战。ProfControl采用了自研的
UI引擎，可以轻松应对100k以上的
地图元素数量，并且在
ThinkBook14 2023款轻薄本上可以
以60fps运行。

10,000个站点+100辆Agv实时运行



多平台，兼容C/S+B/S平台，手机、平板随意访问

• ProfControl提供了除C/S平台外，同时提供了B/S平台；该平台支持用户通过Pad、手机、智能电视

或者中央大屏在多端显示现场运行情况。

C/S端界面 B/S端界面



高效三维可视化，一键切换三维

• ProfControl提供了一键切换三维可视化功能

• 0 配置即可迅速切换为三维视图；经过简单配置还可以使用用户自定义三维模型！



三维可视化

• ProfControl的三维可视

化采用了B/S架构，即使

在手机/平板上一样可以

便捷查看三维视图！

手机端演示



内嵌高效路径规划及导航算法，100辆车、1万个库位轻松运行

路径规划性能

1.超大规模地图

在10000个节点的棋盘格地图，100辆Agv的测试环境下，在不打开 结构干涉 算法情况下，平均导航时间30ms。

在10000个节点的棋盘格地图，100辆Agv的测试环境下，在打开 结构干涉 算法情况下，导航时间范围为[500ms - 1200ms]。

2.超远距离导航

在10000个节点的棋盘格地图，100辆Agv的测试环境下，在不打开 结构干涉 算法情况下，左下角导航到右上角的导航时间250ms。一个棋盘格地图中，左下到右上是对角线长度也是

最远距离。

在10000个节点的棋盘格地图，100辆Agv的测试环境下，在打开 结构干涉 算法情况下，左下角导航到右上角的平均导航时间3600ms。

交通管制性能

    1.交管计算效率（路径规划完成后，计算出确认路径的时间）

在900个节点的棋盘格地图中，10辆Agv的测试环境下，交管计算计算时间范围为[2ms-45ms]。

在2500个节点的棋盘格地图中，30辆Agv的测试环境下，交管计算计算时间范围为[20ms-220ms]。

    2.拥堵解算效率（交管后解除交管的时间）

棋盘格地图解算难度低，在2500个节点的棋盘格地图中，30辆Agv的测试环境下，平均拥堵解算时间为5s。

在以长直路为主的，1000个节点的地图中，50辆Agv的测试环境下，平均拥堵解算时间为13s。

    3.车辆稼动率（运动车辆数/总车辆数）

棋盘格地图由于关联路径多，所以车体稼动率高，一般可以达到75%以上。以长直路为主的地图，如果临时停靠点少，车流量大，车辆稼动率一般在50%-60%左右。

最大设备接入数

最大设备接入数是几种性能指标的结合指标，它主要考察“通讯性能”、“路径规划性能”及“交通管制性能”这三个方面

    最大Agv/Rgv/穿梭车等接入数

棋盘格地图中，最大Agv接入数不低于150台。当需求超过这个数量，请在推荐配置的基础上提高硬件配置，主要需要提高CPU的配置。

环行线路下，最大Agv接入数不低于300台。当需求超过这个数量，请在推荐配置的基础上提高硬件配置，主要需要提高CPU的配置。



路径规划不仅仅输出路径节点，而是输出完整的运动控制逻辑！



极多的调试方案,迅捷的开发手段

• 为了提高用户的开发效率，

ProfControl提供了大量的调试手段。

其中包括但不限于：

• 控制台 - Console

• Log日志 - Log Viewer

• 变量监视器 - Var Viewer

• 脚本调试器 - Debugger

• 数据库浏览器 - Database Viewer

• 全局属性地图显示 - Map 

Properties Viewer

数据库浏览器

控制台

全局属性地图显示

脚本调试器

变量监视器



丰富的文档教程和教学视频，客户自用比例已达57%

• ProfControl提供了大量的教程以供用户学习，其中主要分为电子文档及视频教程两类

• 讯易铂控已经有57%的客户在讯易团队技术支持下，独立使用ProfControl进行项目的开发和投运！



同一款系统，开发内容无法带走，不挑工程师，不惧离职威胁

• 由于ProfControl采用了组态软件架构，

工程师仅是在ProfControl的基础上进

行开发，并不存在从0开发的“卡脖子”

及掌握核心源码的顾虑，所以不用担

心工程师离职导致的项目无法交付。

• 同时系统提供了大量的内置算法和

API工具，极大的降低了开发难度。

一个20台车以内的项目，经过系统培

训（2周）的工程师可以在3-5天内完

成项目开发。

• ProfControl提供了全功能Git版本管理，开发进度和内

容一目了然，开发资料各版本均由公司掌握。



合作企业概览（部分）
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商业合作模式

我们提供三种合作方式：

• 纯授权合作：按照车辆数授权，价格请电联洽谈

• 授权+二次开发：由我方进行二次开发，远程实施，客户现场需要有配合远

程调试的工程师

• 授权+二次开发+现场实施：由我方人员进驻现场进行二次开发和实施

有意请电联：17366006900，18021171523



谢谢

曹正 www.profcontrol.cn
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