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0] Empresa
Introduccién

4 iRobotCAM

Nanjing Yueqing Information Technology Co., Ltd. fue fundada en abril de 2020 y se encuentra en la
Resumen ciudad de Nanjing, provincia de Jiangsu. El software de disefio y simulacion de robots iRobotCAM es el

principal logro de investigacion y desarrollo de la empresa.

Aprovechando las ventajas de la arquitectura CAD basada en un nucleo de geometria tridimensional y
utilizando datos CAD como base, iRobotCAM aborda desde la arquitectura los problemas de
preciescenario digital de robots industriales, puede satisfacer aplicaciones de alta precisibn como
soldadura robética, pintura, grabado, pulido y lijado, corte laser, fabricacion aditiva por arco eléctrico,
impresion 3D de fibra de carbono, entre otras. Pensando en la conveniencia sidon en aplicaciones
presentes en los escenarios de modelado tridimensional. Al establecer un del disefio de inteligencia
encarnada, iRobotCAM ofrece soluciones rapidas de disefio y simulacién de inteligencia encarnada.

Equipo El equipo de investigacion y desarrollo de la empresa tiene la innovacion independiente como principio
central y se enfoca en la programaciéon y simulacién de robots industriales, asi como en la tecnologia del
gemelo digital. El software iRobotCAM, desarrollado de manera independiente para la programacion y
simulacion offline de robots, domina tecnologias clave como algoritmos de cinematica roboética y
simulacién con motor fisico, es compatible con cientos de marcas de robots, incluyendo Guangzhou
CNC, Inovance, Turing, ABB y KUKA, y permite, gracias a la integracién perfecta de datos CAD nativos
basada en el nucleo geométrico de ZW3D, una precision de programacién a nivel de micrometro. Ya se
utiliza en la fabricacion de chips, el ensamblaje de productos mecatrénicos complejos y en el

mecanizado de alta precision.

Q 2021 Seha completado el trabajo de desarrollo de la versién preliminar de iRobotCAM, y Yueqing
Desarrollo Technology ha acordado una colaboracién estratégica con ZWSOFT.

e

) 2023 En abril, Yueqging Technology lanzé oficialmente iRobotCAM V1.0 basado en la arquitectura
CAD, que dispone de amplias capacidades de fabricacion para robots.

B 2025 Una nueva generaciéon de plataformas de disefio de robdtica y programacion offline, que

‘e

permite la programacion offline y la puesta en marcha virtual de robots, asi como el disefio y
la simulacion de robots fisicamente inteligentes.

O 2026 iRobotCAM lanza la version multiplataforma V2.0 y mejora considerablemente la eficiencia

en el disefio de inteligencia incorporada y en la programacion offline.
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Arquitectura del producto iRobotCAM

Capa de aplicacion Capa de plataforma Motor subyacente

] Motor de geometria tridimensional
Artesania de escultura _ .
o . y plataforma de Motor de movimiento fisico
Técnica de pulido N , . . .
, programacion offline Algoritmo de generacién de trayectorias
Corte por laser . "
) Cinematica de robots
Prueba virtual
Proceso de soldadura
Proceso de recubrimiento por pulverizacion
Fabricacion aditiva
Ensamblaje de productos

Disefio y simulacion de inteligencia corporizada
Disefio de robots iRobotCAM

Disefio de i
corporizada / Di
linea de produccion /
Programacion fuera de
linea / Depuracion virtual
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iRobotCAM 7

Funciones del producto iRobotCAM
Proporcionar una arquitectura de disefio esquelética, que
8 Diserio de robots inteligentes fisicos soporte el disefio de robots seriales y paralelos

B sopc Wiciiome Assembly Dotafxchange Hesl PMI Tools Visualize lInquire | IROBOTCAM

LRREBR R @8 £ T % 22 i & DEI(D
il iialew et ﬂ iRobotCAM
L e i IEF Y

amager = limb assembly Z3ASM X
o <right-click> for context-sensitive options.
As: bly Nod 5
oY foce <Shift-right-click> to display pick filter.
- & Lower fimb assembly

& Finc Srnanant L@ @--8Xx

I i
D@ Ilhblllg pm
D@ (~)L ip_link_thigh

k K &l

hip | later:
@ (-IR hip_link_thigh

w ] l-m_mp,l-nm.?.e thigh v
m==
@ Proceso de disefio de robots STEP 1
. START  creeeceeccenes 4 .............. Importar modelo 3D +-eeeeeeees 3 ................
iRobotCAM se basa en una ) P )
arquitectura CAD tridimensional,
. , . STEP 3 STEP 2

admite la importacion de decenas de . l .

Configuracion de Ajustar los .
formatos 3D como Caita, NX, PO D desseeeens materialesy =~ e § e componentes "

_ i isi del model
Solidworks, Creo, ACIS, STEP, y ; propiedades fisicas el modelo
garantiza desde la fuente de datos % STEP 4 STEP 5 STEP 6

. N .. Creacion de cuerpos c ist
la correccion del disefio de e AP rear un sistema .. Crearparde
...rlgldos y SlmpllflcaCIon ...... g‘.. ......... de Coordenadas ........ (‘...... movimiento -..,_-..

inteligencia corporal. Admite la de modelos
exportacion URDF y la exportacion STEP 7 STEP 8
MuJoCo XML, integrandose con Construir un Exportar archivos de

. L robot genérico de """ L mecanismos paralelos” "+
diversas aplicaciones de software de tipo esqueleto como URDF

simulacién y entrenamiento como
MudJoCo e ISAAC SIM.
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iRobotCAM 8

Funciones del producto iRobotCAM Utilizar software de disefio parametrizado para satisfacer
el disefio de estaciones de trabajo con un solo robot y el
® Disefio de lineas de produccion de robots disefio de lineas de produccion con robots.

Pl ;;‘

[

Vi (1

@ Programacion fuera de linea de robots

i i STEP 1

Flujo de programacion: START  evereeeerenes ¢teerenennnnn Montaje del escenariode || e L
Importacién del modelo del robot ----> la estacion de trabajo N
Planificacion del proceso  --—-->
Simulacion del proceso de mecanizado STEP 3 ST,E,P 2,,

o, ) Simulacién del Planificacion de ..
-—--> Optimizacién del sistema de PR i TR proceso de fabricacidn” P IR procesos
estacion de trabajo ----> Salida de .
codigo posterior % STEP 4 STEP 5

Optimizacion del sistema ..., Salida de codigo
" de estacién de trabajg™ """ e posterior T £ eeeeennens FINISH

Verificacion de programacion:

Admite la descompilacion del programa
del robot, lo que permite verificar y
optimizar el programa del robot



02 PRODUCTO
PRESENTACION

9 iRobotCAM

Funciones de iRobotCAM

@ Programacion offline de robots

ZW3D 2025 SPx64  Assembly - [HHLITEIRIERIFBALEI 1023 - [Default])
App | IROBOTCAM & [Find a command Q@ @ -8x

iento multi -

_ PointCloud Databxchange Heal PM| Tools Visuslize Inquire Electrode Mold  Simulation

T W N EER QO © 4 ¥y % ot olbed 00

Fillt Groove Spot  About Help

stronic | Assembly Move Conmect  Controller Program Process Workspace Calibration  Sculpture SufaceGrinding SprayPainting WAAM  Laser  Welding  Weld
edit cutting Bead Weld Weld Weld
pia; & {hE 5 YEBRE s @fE s MEA 5 TE8% E )
=@ Ol - EAN UL A EEE®| O N &N - ¢ PEIZIZIO0Y MALZsTe)
echatronic B+ FURRRIEHISSHCRNN 1023 - Default] X |+ s

@ ) <middlelick> to continue. - ¢ 9P - @ ¢-DH-§ =0 | )aE=00 -

v]X|s)

14 ] ] > ]

“dla-clickes tn finich

- e EUEPE B B Bt BT Lo

ogramacion 5
offline
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Funciones de iRobotCAM

@ Modulo de proceso

ZW3D 2025 5P x64

Assembly - [* $EHIZI 75520 L 775823 - [Default]]
ots  PointCloud DataBxchange Heal PMI  Tools Visualize Inquire  Electrode  Mold  Simulation App | IROBOTCAM & Find a command Q@ @ -8x

OCeso de corte laser M TR B N IEE D ® 4 ¥y St o KbeD OO

chatronic | Assembly Move = Connect | Controller Program Process Workspace Calibration | Sculpture SurfaceGrinding SprayPainting WAAM  Loser  Welding Weld  Fillet  Groove Spot  About Help

ools Utiliies  Applications  Window  Help

Cloud

autting Bead Weld Weld Weld
a3 5 e 5 HEEE s Bfs s HEA 5 TEa8 B Bl s
% Robot teach ? X =25 ¢33 264w ®0 @ Nomal TR E®E S S OONAT S e
Robot name M-20iD_25 AR E - [Defauk] X[+ -

¥ Descartes space

(©) Base coordinate () Tool coordinate () User coordinate

UserCoordinate

Linear increment[mm]

10

Angle increment[deg]

S :

to continue.
cle to display pick filter

- ¢ 9P 9- @ @ ¢ UH- - =D V0= -

4= X+b 563548 RX~ RX# 172211
Y= Vb 508257 RY- RY+ |-6250
4Z- Z4»| 2035082 RZ- RZ+| 11495

¥ Joint space

Axis1[7] | 66.270 . |———————F—— |1
Axis27] 13403 00 | ——f | 180
Axis3[7] 26221 | 108403 ——— [ 166597
Auisd["] 81381 200 | ——————fF—— 190
AxisS[7] 77933 | 140 | —— 14
Axis6[7] -52760 || -240 | —————{ ———————— 240

¥ Teach programming

FHHSAX@O2200

| Name | Type | Perameter | Notes
loc-1 CPOS 308.36268,617.2...

=

1

2 loc-2 CPOS  303.24283,619.4..
3 loc-3 CPOS  208.12299,6216...
4 loc-4  CPOS  298.59804,6223..
5 |loc5  CPOS  299.07610,6230..
6 |locb  CPOS  299.35721,623.7..
7 CPOS

300,04133.624.4.0

“<middle-click> to finish,

de soldadura |[FEEEEce

v KL wwm B
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Funciones de iRobotCAM

@ Modulo de proceso

ools Utiities  Applications  Window  Help ~ Cloud ZW3D2025SPx64  Assembly - [ F—EfuE 23 - [RB0SA3-1490]]
nts  PointCloud Datafxchange Heal PMI  Tools Visudlize Inquire FElectrode Mold  Simulation App | IROBOTCAM & [Find a command Q@ @--=x

EREC NN R (6] ¥ = &t Ko @O

Simulation  Collision Wander Mechatronic = Assembly Move = Connect | Controller Program Process Workspace Calibration | Sculpture SuffaceGrinding SprayPainting WAAM  Laser Welding Weld Fillet Groove Spot & About Help
edit cutting Bead Weld Weld Weld

Save Save Export
As Model detection

Model Import Export C
library

& 1hE = NB@E s @R s & IZH8 5 HE s
Ne] e = - ELls f n: e 2@ ® 0 W Nomal R/ S OQONNT S e
Mechatronic B 3% 4 *E—EfB73- [RB0SA3-14%0] X |+
o <middle-click> ntinue. - ~ - - - - - - (0]
5] v X = L <Sh::(d-rei;htfcl‘vc::ﬁ;s;;ypickﬁhev. -2 @ ¢-0OH B =09 omE=wm
Name | Tpe =
@ > [ Basic ic objects
9 v 5 Kinematic pairs and constraints
n Revolute joint
- ,r Revolute joint
F 25 Revolute joint
. P Revolute joint
E E 25 Revolute joint
P Revolute joint
W ¥ Ji Revolute joint
E J) Revolute joint
[ Material
@ 5 Coupling pairs
Vv [ Sensors and actuators
2 RBOBA3_1490 Robot
%7 HBSHBS150_18 Extemnal axis
3 s1POS Joint position |
3 52008 Joint position |~
3 S3POS Joint position
3 54POS Joint position
3 s5P0S Joint position
3 S6POS Joint position
3 s7POS Joint position
3 s8OS Joint position
¥ Tool Robot tool
[ Runtime behavior
v [53 Signal adapter
~151POS_SD Signal adapter
~4..52P0S_SD Signal adapter
~4..53P0S_SD Signal adapter
~ji. S4POS_SD Signal adapter
21 $5POS_SD Signal adapter
. S6POS_SD Signal adapter,
. STPOS_SD Signal adapterl_
i S3P0S_SD Signal adapter
5 Signal connection
|l SignalConnectt Signal conneci
5 Signal
l~51P0SS Signal
1l 52P0S_S. Signal
7L+ S3POS_S Signal g

|

<middle-click> to finish.

st - wa o
cuw
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Funciones de iRobotCAM

Comisionamiento virtual y monitoreo virtual por digital twin;

apoya la simulaciéon de comunicacién I0 multi - maquina, la
sincronizaciéon multi - robot y la planificacién de accionamiento multi
eje de robots.

@ Comisionamiento virtual

B mde) B EAn o) mfico TAM @O0 WENH
L= ulx:uxlmml'.mllatnm.rumlh lhﬁ:l-l\l:&

] \u]ﬁlw.&i:ﬁk&glltﬁ:ue\ﬂeﬁhavzvo‘.‘.uu.‘“‘?a

- | mcompitoewon -
me!:m s [
& aR | Online Access
= W RC T IcRrsc ] PLESIM. (M PLCSIM virtual Eth, Adapter @
- BERT:
6 PP comemunication it | AR
Vietua Tima Scaling
flocalope’.  ocal ope”
L T Wa.,. g ”g]gg° im o5
ISR RSIe fich @ st sz1300m
8 iz e [ons] — Instancs name (5715009
- le. EN i — WP address [X1]
B L, - i
 LocsLope [810] + oo R
8 sevais_x [oes) By B |
+ i B P me Unspecified CPU 15¢ v 3 _—
(wIzoe - santa0n St -
» i S S - ~
b LancER Sy — 8] (09 [oames | B i
» e pramam 1 Activs PLC nstancett RSN TR
» L mesans watee EEE 505 1026s1ss L@ x i o ]
» (Lt “eme- .
" I G e
» I orcuaidm Barres
» i SR wave
= aEnn N i ——t ﬂ: Ol I8
i o—m “Local_ope” v i
 C RESTHE  oun —oruAB o) P
» [z & »Caw A
~TWmaE & Runtions Managr perio000] [ » O FimeAR F|
T Vit SIMATIC Memory Ca ) Evanza 7
=]
[Fi o] Sxem [ &% [52 1| Show Noticaions 2 —Jrd N
wn ETT ol Err ‘ L || [ AmE "
© e
[ 13 it ®E Wk ®s (WRO O [aka
£ i
+ o smaancsens
» 5 suvacs
+ I Enerysune 41
< 0 > e —

o |has

&3 BE 4G WERE MR KR 1 AN 5= SEIE SN PM IR RWeX WA M8 MO Aw

OQ“G&‘»‘»ﬁnGE%:} b 669%&'3 o é‘ulr: f = @ om o Ml 5

A G AW 4w B OH xAeN EE R S AN AL BW WSS TR WISRE | I n-nmu Beh W) eSS

WA TH"I:. II|I - R lm Illi
=@ 0w @} wner ERls v s2maw On w2 D () 5374 774 (0) o LM i P S 3 = X
15 5 |+ Demo3 Full GT_GB1_KP2_AC_SD 5523, GI11.SC3.Z3 - [Detackt] X 4. = | e
CHP LR @S- W= e OB Gonbpl e i0_5523 Gi1sca oy

PLESIM ) PLCSIM Virtusl &, Adapter @

TCP/P communication wil | LI

Q) Virtus! Time Scaling

WEE
(-IsD001-0.. WIS
(-ISD001_HFG)_Y
Chmost soars

oo oF 100

@ st Viewal 571300 PLC
Instance name 5713005

{-150001.06.3 19 sddress (311
B (150001 0 Subnet mask
=500 29 Defauh gateveay
(-150001 8FG1.8 =
{-150001 30614 PLC type.
D rmm A IR =
ey (B8 (o8] Coomes | ]ﬁ
1 Actve PLC nstance(s
WEE 75009 152168188 @ X 2

Runtime Manager Port 50000 [
Virtus! SIMATIC Memmory Ca

Show Notifications

Function Manusl
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Aplicacion de disefio de inteligencia encarnada

@ Proceso de disefio de articulaciones tipo esqueleto, conectado al disefio y a la simulacién, que cumple con el

disefio de agentes inteligentes corporales como robots humanoides, robots cuadrupedos y robots voladores.

9 fHek- O WD WS P64 W [* ROBOT INCZ3 - ROBOT DN @
2% B8 ME ARNS ®E we MR AZ WEZR AN MW -nngnnnmlmmm & & @@ -0x

STINS SOORULELS 20T S 9B 4 Finn P LI M
3B ABa 58 @R AUiE v &8 we T4 WAD AR SR EDEG 4N KL ER WREND an “"‘ > "‘" fadalLld
o
xean S S . 2 Beun zex

Nip=@-0 o 2w c@lwiEn cERETLINERAM O weas CNBBES DOV -
was W e ROBOTCNCTS - (ROBOTCNG X &
!L:::; QLT vu Lo g A ¢ #2096 UH-B-mOw- comom -
o v X hosOTCNC {
< B A oG
@

(2] @ [130-30 ANGLE BRACKET
" [+130-30 ANGLE BRACKET
2

Y el O SWDMED Y BR-Sown riond - ot gl S
BN oc 23 un aman 98 we 85 A5 NKIR AN P DN WSWS BN W6 MR GR Ao OBOTCAM & ans o @-.ex
Lo T * E<Y @‘gu‘ﬁek’ °°, g, i"‘ ’ & smuse - B annas - URN FEucss -
w5 Aka we W e w Pt - ar fmnx,s wh - + WA - 14an
dna -

xuay xuwn xm
Nl =20 W ax -Bleiee e ‘e
s M
’_\:::; < mEeann ":: :::i“*‘ﬂ,!u s e~ P Q- 4L H-8-w0e- L0 @Ron -

@
-

E

(2 e Ser R

B e merom Winname Ovetan sy W OusExvwnce Hes Tocs o - ©@-_»
LEREER O © & 4 "r,iihnlic)@u».p. S 25 00
Wik B e %A AT WGn REAN 0N GEN AN GAmE SN A A0 w = vin o mw 1w me exwe mwon ve S a7 omm

%lw = w < Zatirien0aw - ; .- ‘

Disefo de robots antropomorficos

P CEee ~OCv» TWONSD B LM Al Z] - (1 Main Amereil] &

22 BN HE RRW MR ks UG AE NESR EN A IA MRNX RE AE WA MR Ap RO © jan Nol

T
CPPNH ¥ STLOINOES S OO & BB 4 Lot Sawwen o -lxy faaos
TH S ne w6 KRGS 6 BO WA W L 6 M5 0% G0 NAB W% nE wiEe 4% A S meees g §SFRERASH- + aanme - loa

& DL J»m

- 29 & S ARSW BE WE W0 O BEIR AN M IR REEL A 46 WA ﬁl Ao ROBOKAN e ans LeeLex
& W & ggggn‘ﬁ‘y QOP H SPL # L 3mre-  Bawmom dwows - Usn heos-
B ARG RA W WKER R B6 84 TR0 EOCOR IO AL BB wra 4 fmuawww- + anan - e

T b2 aanx dna -

s < see e

Ne=@-0 Wty “@nies CEA Lt LI ARDEw e ean NP JAON~TI S ew
#z ot : &g
3, B ST 90 06909 M- ¢~ G mE - 0o mmwm
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Equipo de Control Numérico | GSK

@ Plataforma de Disefio Mecatrénico y Puesta en Marcha Virtual

Robots, equipos de : —
P A D L ® HIEE O O 4 ¥t on

"
relwe Drogram Procems Werbapace Caliwation  Scupture SusfaceGendeg SpraPuinting WAAM  Lmar  We
- g

procesamiento (centros TR e e

de mecanizado, maquinas
de inyeccion, etc.)

Definicién y control de
mecanismos de movimiento,
como posicionadores, bandas
transportadoras y cilindros

Apoya la modelacién de
sensores con la biblioteca
integrada

@ Ensefanza

Algoritmos de interpolacién de
robots, incluyendo varios
algoritmos de interpolacién
basicos, como rectas, arcos,
juntas, etc.

S =y hi Permite la seleccién de varios

@ S
= \
Z =il

»’/mumumnmmmun i mOdOS de prog ramacién de
S robots industriales, como los

modos de herramienta manual
y pieza manual.
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Equipos Educativos

Simulaciéon de montaje de

BEAE @ AR MO Ap BR WE WE MR 4R

@S 0w @ 5% nEETE Q0

fléﬂﬂ filil GRioH WEi JERRES AANE NS/AR TRER WS ERRE BE IZIR IAWG *%

motores, incluyendo robots,

L3 B LEN £

dispositivos de cambio rapido, =
i =5t- O W28 - © wEm CER L I ERAM DN ERBRE -NERU/SSQONNTT /e
STHSMAL- IR Z34SM X 4

e T T e WP U e @re-iH- E-mde Jomw -
BT REARR T

lineas de transporte y varios
sensores

Simulacién de digital twin,
recopilacion de datos de la linea
de producciéon y mapeo de los
datos del controlador de
movimiento y los datos de la PLC
al sistema de simulacion

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

mundo fisico y el mundo
virtual

mpaquetado
de Materiales

V)% =0 Wiew - @Eam CERI L LI NEDEN T WM N e B S = g
5 N - x |*

®8 wn Gm G

e :.'.lli'i @ 0

monBAmm TAAR 243 @Rl BN I2IR IfRn *F

Simulacién de empaquetado de materiales,

nax ity

incluyendo placas vibratorias, varias lineas
de transporte, robots, motores de

B R B PR PR =T - B R

accionamiento, montaje de materiales,
transporte de materiales y
almacenamiento de materiales

2l \

S e e v W v e QI e W o

Con la recopilacion de datos, el mapeo de
datos, la informaciéon de materiales y

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

Inqure -
d Wedmens PortClowd DoizExchange  Hesl PMI Took Viswloe hgure Eectode  Mold  Smudion App  IROBORCAM o Fndacommed Q| @7 - 8

40 L2228 DIEED @ &4 ¥y B 2l olkbas 00

wasion Wender Mechatroric | Asembly Meve  Connect  Contolkr Program Process Workspace Colbwalion | Sculptwre SurfacsGinding SprayPainting WAAM  Lmer  Weldng Weld ikt Guowe Spot  About Help
detection cutting Bed Wed Wl Wed

X B {8 AOHEEE s BR s HEA B Tz s Ef s
o 1@ ELirrEi v ERAe O T oma MY ICEV ST R P X

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

hace dificil ajustar los parametros en
tiempo real y garantizar un corte de

Emr—— .
Hmf A i vﬁ;:mm@mmmm Revclie Start (1] . Geal w B ] E A
alta precision. i - - - —
. arn ’ e Statindec D Com S3ROESS o
1.Algoritmo de Planific ;E ﬁ: p—
2.Coordinaci S — e
v i Semsors and shustors W—W Vv
R ! v
v 5 Funtme behavior v v
ol vV ¢
v ¥
ol v v
= vV ¥
H vV v
N v ¥
ecnologia desarrollada v
independientemente por iRobotCAM se N 3 "
g .l- .- ‘- v
integra profundamente con robots de I i3 % % &2 ?r v
. . , o v -
alta calidad y equipos laser para e el
generar rutas de corte optimizadas, las
cuales son verificadas y ajustadas varias

veces a través de simulaciones virtuales.

Utiliza soluciones de proces

generar rapidament
de alta precisi

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

8 [Finda
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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
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Colaboracion Robot - Posicionador
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errores de ruta para garantizar una
produccion real segura y eficiente.
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Aplicacion de Pintado con Robot Pulverizador

ar la solucion integrada de
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la experiencia técnica de
AM en programacion offline y en
omisionamiento virtual, se co - desarrollé

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 optimizacién del proceso hasta la
&= B an wurafie@yc ooy ~ 39 e prueba conjunta de la linea de produccién.
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