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1. INTRODUCCIO

El present document conté les condicions generals i les especificacions particulars a les que

s’haura d’ajustar I'elaboracioé i execuci6 del present projecte.

1.1 Objecte del plec

Aquest document té com a objecte donar tota la informacioé referent a I'execucio del projecte,
fixar les disposicions técnigues, condicions técniques i disposicions generals. Tota la
informacié que apareix en aquest document é€s imprescindible per a I'elaboracié correcte del
projecte.

En cas de no complir les normes i especificacions que s’indiquen dins el projecte, I'enginyer

dissenyador del projecte no es fara carrec dels problemes que puguin apareixer.

1.2 Documents contractuals i informatius

Tots els documents d’aquests projecte son contractuals. La memoria, I'estat d’amidaments,

el pressupost i el plec de condicions. Tots aquests documents estan firmats pel seu autor.

1.3 Compatibilitat entre documents

En cas d’haver-hi discrepancies entre documents prevaldran els valor que s’especifiquin al
document de la Memodria, en el cas que en la memoria no s’especifiqui el document de

referencia sera aquest plec de condicions.

Els valors de 'estat d’'amidaments i pressupost no prevaldran a menys que no s’especifiqui a

la memoria o al plec de condicions.
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2. DISPOSICIONS TECNIQUES

Com que el producte és un programa informatic fet amb MATLAB 7.8.0, sent un programa
de computacié numerica, amb ROS juntament amb LINUX, que son programes que

executen comandes i scripts en C++ no hi ha disposicions técniques.
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3. CONDICIONS TECNIQUES

Com que el producte és un programa informatic i un estudi teoric amb assajos no hi ha

condicions técniques ni de caracter material, ni de fabricacié ni tampoc de muntatge.
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4. DISPOSICIONS GENERALS

4.1. Administratives

El pagaments es fara efectiu a través de gir bancari en un termini de 30 dies a un numero de

compta previament facilitat per el client. No sera possible el pagament fraccionat.

4.2. Legals

Aquest producte, en cas que segueixi totes les especificacions aqui recollides, té un any de

garantia a partir del dia d’acceptacio.

Qualsevol canvi, o manipulacié a tot el que s’ha especificat anteriorment invalidara

automaticament aquesta garantia.
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