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1. Plataforma 

DESCRIPCIÓ QUANTITAT 
Ordinador Pentium®4 2.79 GHz 1,00 
Ordinador amb entorn Ubuntu 1,00 
Robot Pioneer 2DX 1,00 
Matlab v7.1 1,00 
Hores enginyer tècnic 40,00 
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2. Disseny controladors 

DESCRIPCIÓ QUANTITAT 
Hores enginyer tècnic 355,00 
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