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1. DISSENY 

Descripció Quantitat 

  Hores enginyer tècnic 4 
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2. MUNTATGE 

Descripció Quantitat 

  Hores Oficial primera 2 

Kinect Xbox 360 1 

Cable USB a MiniUSB 1 
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3. PROGRAMACIÓ 

Descripció Quantitat 

  Hores enginyer tècnic 200 
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