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Resum

En aquest volum es troben els annexes de I'A al F.

En lannex A, es pot consultar una petita descripci6 del llenguatge Java i el seu
funcionament.

L’annex B conté un exemple d’arxiu de dades. L'arxiu mostrat €s el que s’ha utilitzat al llarg
de tot el Projecte i que conté les caracteristiques tipiques del tipus de transportadors
dissenyats per I'empresa F.EE. S’ha anomenat transportador del Volkswagen Golf per
exemplificar que és el fet de pertanyer a una familia en concret de transportadors.

En el manual d’'Us de I'annex C, es troben les indicacions necessaries per utilitzar I'aplicacié
Conveyor Optimizer.

L’annex D conté imatges de tota la interficie grafica de Conveyor Optimizer. En concret, es
mostren il-lustracions de I'aparenca de cada pestanya de I'aplicacio.

A lannex E, es troben els jocs de comprovacions utilitzats per comprovar i verificar el
funcionament de Il'aplicaci6. Cada un dels jocs de dades representa un transportador
diferent.

El darrer annex, el F, conté els itineraris dels desplagaments realitzats per dur a terme
aquest Projecte i el calcul de I'amortitzacié dels equips informatics que s’ha considerat en
lavaluacié economica del cost de I'aplicacié de la memoria.
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A. Elllenguatge Java

El llenguatge Java és un llenguatge de programacio relativament recent, va ser presentat
en agost de 1.995 per 'empresa Sun Microsystems.

El tret principal del Java és la seva portabilitat a diferents sistemes sense haver de
modificar els programes. Aix0 s'aconsegueix generant els programes en un codi intermedi
que, mitjangant un petit programa d'interpretacio, pot ser llegit per qualsevol processador.

Les seves principals caracteristiques sén les segients:

« Es un llenguatge interpretat. Es a dir, no genera el codi maquina, aquest es genera
en la seva execucio. Per a aix0, es necessita un intérpret adequat a la maquina en
la que es vol executar.

» Orientat a objectes. No té l'estructura sequencial d'altres llenguatges. Java no
treballa amb un llistat seqiiencial d'ordres i comandaments, sin6 amb objectes. Els
objectes son conjunts de dades i métodes. Un programa en Java és un objecte o
classe per ell mateix i esta compost per altres classes.

+ Simple. Java ofereix tota la funcionalitat d'un llenguatge potent, perd sense les
caracteristiques menys usades i més confuses d'aquests. Elimina moltes de les
caracteristiques d'altres llenguatges, per mantenir afegir caracteristiques molt Utils.

* Robust. Java realitza verificacions tant en temps de compilaci6 com en temps
d'execuci6. La comprovacio dels tipus en Java ajuda a detectar errors, el més aviat
possible, en el cicle de desenvolupament. Java obliga a la declaraci6 explicita dels
métodes, reduint aixi les possibilitats d'error. Tanmateix, administra la memaoria per
eliminar les preocupacions del seu alliberament per part del programador.

* Segur. Les aplicacions resulten extremadament segures ja que no accedeixen a
zones delicades de memoria o del sistema. Gracies a aixo s’evita la proliferacio de
certs virus.

» Darquitectura neutra. EI compilador Java compila el codi a un fitxer objecte que és
independent de l'arquitectura de la maquina en qué s'executara. Qualsevol maquina
que tingui el sistema d'execucio (I'intérpret) pot executar aquest codi objecte, sense
importar la maquina en que es va generat.
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« Portable. Més enlla de la portabilitat basica per ser d'arquitectura independent, Java
construeix les seves interficies d'usuari a traves d'un sistema abstracte de finestres
de manera que puguin ser implantades en entorns Unix, Pc o Mac.

« Multi-tasca. Java permet moltes activitats simultanies en un programa. Les tasques
sén basicament petits processos o0 peces independents d'un procés meés gran.

Fichero Fuente | Compilador _|Fichero de byte codes .| Pagina¥eb
Jdava ( java) Java Jdava [ class) { html}
Y ¥
l I Sistema Ficheros Local | | La Red |
Int&rprete MNavegador Web
Cargador de clases | Cargador de clases |<_
I
|
L

MWlaguina Virtual Java (JWh)

¥
| Venficador de byte codes |

| Compllacion Ji | | Compiiacion Codigo MNativo |

| Huntime de Java |

Fig. A-1 Esquema de funcionament del llenguatge Java
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B. L'arxiu de dades

A continuacid es mostra un exemple d’arxiu de dades corresponent a la familia de
transportadors del Volkswagen Golf.

Transportador Volkswagen Golf

Forca maxima per topall (N)
Maximum force by block (N)
Maximale Staudruck / Stopper (N)
Fuerza maxima por tope (N):

400

Diametre de gir (mm)

Turning diameter (mm)
Zahnradnenndurchmesser (mm)
Diametro de giro (mm):

198.22

Pas de paleta minim (mm)
Minimum box's step (mm)
Kleinerer Palettenabstand (mm)
Paso de paleta minimo (mm):
210

Delta topall (mm)

Block's delta (mm)
Stopperplatzbedarf (mm)
Delta tope (mm):

50

Velocitat cinta minima (m/min)

Minimum conveyor's speed (m/min)
Kleinerer Férdergeschwindigkeit (m/min)
Velocidad cinta minima (m/min):

1

Velocitat cinta maxima (m/min)
Maximum conveyor's speed (m/min)
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Maximaler Férdergeschwindigkeit (m/min)
Velocidad cinta maxima (m/min):
9

Distancia de carrega minima (mm)
Minimum loading distance (mm)
Kleinerer Beladeabstand (mm)
Distancia de carga minima (mm):
265

Distancia de descarrega minima (mm)
Minimum unloading distance (mm)
Kleinerer Entladeabstand (mm)
Distancia de descarga minima (mm):
265

Distancia després del gir d'anada (mm)
Distance after going turn (mm)

Abstand nach Umlenkung Entladeseite (mm)
Distancia despues del giro de ida (mm):

50

Distancia després del gir de tornada (mm)
Distance after return turn (mm)

Abstand nach Umlenkung Beladeseite (mm)
Distancia despues del giro de vuelta (mm):
50

Distancia abans del gir d'anada (mm)
Distance before going turn (mm)

Abstand vor Umlenkung Entladeseite (mm)
Distancia antes del giro de ida (mm):

50

Distancia abans del gir de tornada (mm)
Distance before return turn (mm)

Abstand vor Umlenkung Beladeseite (mm)
Distancia antes del giro de vuelta (mm):
50

Constant del topall d'espera a la carrega (mm)

Loading waiting block's constant (mm)

Sicherheitsabstand Wartestelle Stopper Beladegtate
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Constante del tope de espera a la carga (mm):
150

CATALA

INSTRUCCIONS:

* Només modificar els valors numerics.

* NO MODIFICAR les linies dels noms de les dadedr@ure els dos punts finals).
* A la linia de la dada no han d'haver-hi espaisr{@s el nom de la dada).

* El valor numéric ha d'estar a la linia de sotdedéia del nom de la dada.

* Les dades poden estar desendrecades.

* El separador decimal ha de ser un punt.

ESPANOL
INSTRUCCIONES:

* Sélo modificar los valores numeéricos.

* NO MODIFICAR las lineas de los nombres de looddhi sacar los dos puntos finales).
* En la linea del dato no tienen que haber espésis el nombre del dato).

* El valor numérico tiene que estar en la lineaeleajo de la linea del nombre del dato.

* Los datos pueden estar desordenados.

* El separador decimal debe ser un punto.

ENGLISH

INSTRUCTIONS:

* Only modify numerical values.

* DO NOT MODIFY the lines of the data names (or o the end colon).
* The data line must not contain spaces (only #raaof the data).

* The numerical value must be in the line belowlthe of the data name.

* Data may be in disorder.

* Decimal separator should be a point.

DEUTSCH

HINWEISE:

* Andern Sie nur Zahlenwerte.

* Andern Sie nicht die Zeilen mit den Namen derddafoder entfernen Sie die beiden Endpunkte).
* Datenname darf keine Leerzeichen beinhalten deaName der Daten).

* Die Zahl muss in der untere Zeile der Daten-Nawia.

* Die Daten kdnnen nicht richtig eingeordnet sein.

* Das Dezimaltrennzeichen sollte ein Punkt sein.
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C. Manual d’tus de Conveyor Optimizer

Conveyor Optimizer esta dissenyat per anar mostrant missatges d’adverténcia que guien i
orienten l'usuari al llarg de la seva execucio. Tanmateix, la distribucio de les pestanyes esta
feta per seguir un ordre logic d’'introduccié i obtencié de la informacio.

Tot i aixi, I's de Conveyor Optimizer es pot resumir en vuit passos:

”

E

N

-

oo,

1)
2)

3)

4)

5)

6)

7)

8)

Feacl

SEIB

Executar I'aplicacio fent doble clic sobre ella.
Es mostrara la pestanya “Inici”, on s’ha de triar I'idioma de treball.

En la pestanya “Tipus de cinta”, seleccionar un arxiu valid que contingui els
parametres caracteristics de la familia de transportador amb qué es vol treballar fent
clic al boto6 “Cercar”.

Introduir els parametres operatius a les caselles corresponents de la pestanya
“Parametres” i validar-los fent clic al bot6 “Validar parametres”.

A la pestanya “Esquema cinta” es pot veure la representacié grafica d'aquests
parametres.

A la pestanya “Resultats geométrics”, seleccionar la configuracié desitjada dels
sensors i d’Equirrepartir topalls i obtenir els resultats fent clic al botd corresponent.

Si es desitja, obtenir una representacio visual del transportador dissenyat amb els
resultats obtinguts fent clic a “Visualitzar transportador” de la pestanya “Simulacio”.

A la pestanya “Resultats dinamics”, introduir una velocitat de treball desitjada i
obtenir un nombre de paletes suggerit fen clic al bot6é corresponent i viceversa.

Finalment, a la pestanya “Sobre” es pot consultar informacié d'interés sobre
I'aplicacio.
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D. Interficie grafica de I'aplicacio

A continuacié es mostren il-lustracions de l'aparenca de cada pestanya de la interficie
grafica de Conveyor Optimizer:

n Conveyor Optimizer

J Inici T Esguerna cinta I Tipus de cinta T Parémetres T Resultats geométrics T Resultats dinérrjics I Simulacid I Sohre }

CONVEYOR OPTIMIZER

Catala Espafiol i { English J { Deutsch J
= f—
E———

—
— _

© Juan Maniel Alvarer Enviguez, 2013

Fig. D-1 Aparenca pestanya Inici
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Cnmmyﬂr Optimizer
[ Inicio T Esguema tinta T Tipo de cinta T Fardmetros T Resuyltados geometricos T Resultados dinamicos I Sirmulacidn T Acerca de }
B Tope
B Sensor
T b %
// g .
1 [l 1] — > g 1

© Juan Manwel Alvarez Erviquez, 2013

Fig. D-2 Aparenca pestanya Esquema cinta

Conveyor Optimizer

[ Inici T Esguema cinta T Tipus de cinta T Parametres T Resultats geometrics T Reszultats dinamics T Simulacid T Sobre

Parametres intrinsecs de la cinta

Arxil del fpus de cinfa! ‘ l Cercar

Forga maxima per topal: I:l (M) Distancia després del gir d'anada: I:l ()
Ciametre de gir: I:I {rmrn ) Distancia després del gir de tornada; I:I (rrrr)
Pag de paleta mirim: l:l (rmm}) Distancia abans del gir d'anada: |:| (o)
Drelta topall; l:l mm}) Distancla abans del gir de tornada; |:| {rarm)
Distancia de carrega mirima; |:| () Velocitat de cirta minima; I:l {mfrming
Distanicia de descarrega minima; |:| (mm}) Welocitat de cinta maxima; I:l {m/mir}
Corstant del topal d'espera cérrega: I:I {mm}

© Juan Manuel Avarez Erriguez, 2013

Fig. D-3 Aparenca pestanya Tipus de cinta
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onveyor. Optimizer

Tipus de cinta I

[ Inici |

Esguermna cinta T

Farametres T

Resultats geameétrics T

Resultats dindmics T

Sirnulacid T

Sobre ]

DISTANCIES

Distancia entre eixos de la cinta:
Coordenada posicid de carrega
Coordenada posicid de descarrega:
Coordenada sensor de cérrega:
Coordenada sensor de descarrega;
Coordenada 2n topal anada:

Coordeniada 1r topal tornada;

ALTRES

Forca exercida per paleta;
Paletes maximes per topal:

Fas de paleta:

Espal necessari robot de carrega:

Espal necessari robot de descamraga:

LR LLLLLLL

Introduir els parametres operatius de la cinta

{mim}
(mm)
{rorm)
{mm}
{mim}
{mm}

{mm}

=

[aletes)
(mm]
{rarm)

{mm}

TEMPS

Temps de cicle:
Temps de carrega:

Temps de descarrega;

(53

(s}

(z)

Temps net:

FUNCIO DE PULMO BUIT

[ Pulmé buit

[ Valdar pardmetres

I

@ Juan Manuel Alvarez Erviquez, 2013

15}

Fig. D-4 Aparenca pestanya Parametres

MNombre de paletes en carrega:
Mambre de paletes en cua:
Nombre de paletes en descarega:
MNombre de paletes total:
Mombre de topals:

Mombre de paletes per topal:

MNombre de paletes en 1'0lim topall:

Nombre de paletes mavim per topall:

Coordenades dels topals:

Nombre de sensors:

0] LOEE

Coordenades dels sensors;

TOTAL

Nombre de paletes maxim: l:|

TDistancies en i | referenciades 3 I'eix de fornads

Mombre de topalls; |:|

[ Inici T Esguema cinta T Tipus de cinta T Pardmetres T Res_ullats geumémc_s T Resultats dindmics T Simulacid T Sohre ]
Resultats basats en la geometria de la cinta Distancizertreshos: [ | jwm]  Pasdepdets 1 tmm)
Calcular resLitats | Fulro buits
ANADA [_] Equirrepartirtopalls  Sensor en paleta: [I’Jmma e TORNADA, [_| Equirrepartir topalls  Sensor en paleta [Umma T

Nombre de paletes en cua:
Mombre de topals:
Mombre de paletes per topall:

Nombre de paletes en l'iim topall:

Nombre de paletes mavim per topall

Coordenades dels topalls:

Nombre de sensors:

L] U0

Coordenades dels sensors:

“Distancies e fan | referenciades 2 ey danada

Nombre de sensors: l:|

@ Juan Marwel Alvarez Enriquez, 2013

Fig. D-5 Aparenca pestanya Resultats geometrics
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[ Inici I Eszquema cinta T Tipus de cinta T Parametres T Resultats geomatrics T Rggql;alg glgrpérplgg T Simulacid I Sobre
Nombre de paletes suggerit Velocitat suggerida
Velocitat maxima: |:| {mymin} |:| {rpm}
Welocitat desijada: |:| (rnyfrmir ) |:| {rprn) Nombre de palefes maxim; l:l {paletes)
Velocitat mibima: |:| {rafmning |:| {rpm ) Mombre de paletes desitjat: |:| (paletes)

Nombre de paletes suggerit: {paletes) Velocitat suggeridat | | {rnyfrmin ) ‘ {rpm)

| Calcular Calcular

* Conveyor Cptmizer proportiona Una solucic heurlstica | aproximada sempre subestimant la capacitat del fransportador.
* Poden existr alftres solucions valides o optires diferents 2 3 supperda,

& duarn Manuel Alvarez Erviguez, 2013

Fig. D-6 Aparenca pestanya Resultats dinamics

[ Inici T Esguema cinta I Tipus de cinta T Parametres T Resultats geameétrics T Resultats dindmics T Simulacid Sobre

[ Visualtzar transportador }

* Es representa af nombre de paletes maxim que cap en el fransportador segons les seves caractenstiques geometiques.
* L es paletes g5 representen 3 [3 seva posicio nicial.

©® Juan Manuel Alvarer Erviquez, 2013

Fig. D-7 Aparenca pestanya Simulacio
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[ Inici T Esquema cinta T Tipus de cinta T Fardmetres I Rezultats geomeétrics T Resultats dinamics T Simulaci T Sobre

CONVEYOR OPTIMIZER

Autor: Juan Manuel Avarez Errigues

Titulacio: Enginyer Industrial

Email: jma.90@hotmal.com

Universitat: Escola Técrica Superior dEnginveria Industrial de Barcelona (ETSEIR) - UPC
Tutor: Kavier Gavalda Aran

Pais: Espariya

Any: 2013

* Conveyor Optimerer A2 estat desenvolupat com 2 Projecte Fnal de Cawera de 2 fitulaco d Enginyeria Industial sota les especificacions de Mempresa alemany2 F.EE GmbH Automation,
® Aquesta aplicacic deu de ser wtiitzada com 3 eing complementaria i diajut en el disseny | andlisi de fransportadoes.
* L autor i el futor del Projecte o es responsabiitzen de les possibles conseqlencies que es derivin del sew us,

*El sewr U Indequt o 7 incorrecta interpretadc dels seus resultats pob comportar consegiiencies desconegudes.

@ Juan Maruel Alvarez Erviquez, 2013

Fig. D-8 Aparenca pestanya Sobre
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E. Jocs de comprovacions

A continuacid, es presenten els diferents jocs de dades i resultats obtinguts manualment i
mitjancant I'aplicaci6 Conveyor Optimizer mencionats al capitol 5 de la memoria
(Comprovaci¢ i validaci6). Cada joc de dades representa un transportador diferent.

Per facilitar la interpretacié de les dades, es mostra I'esquema del transportador amb les
principals dades que es demanen senyalades:

Fig. E-1 Esquema del transportador

» El cami superior és I'anada i l'inferior, la tornada. L'eix de I'esquerra és el gir de
tornada i el de la dreta, el gir d'anada. Les coordenades dels elements de I'anada
estan referenciades a I'eix de tornada i les dels de la tornada, a I'eix d’anada.

» Abans i després de cada gir hi ha les distancies d’abans i de després de gir. Els
quadradets verds representen els sensors i els vermells, els topalls.

» Les paletes estan situades en: a I'anada, d’esquerra a dreta: zona de descarrega,
primer topall d’espera a la descarrega i zona de carrega; a la tornada: primer topall
d’espera a la carrega.

* Les zones ombrejades en blau a esquerra i dreta de les zones de carrega i
descarrega respectivament son els espais necessaris pels robots i les seves
distancies son relatives a aquestes zones.



Simulacié i optimitzacio de sistemes d’enllag entre cel-lules robotitzades amb funcié d’acumulacié

Pag. 17

5.1. Transportador 1

E.1.1. Parametres intrinsecs

Forca maxima per topall (N) 400,00 | Distancia després del gir d'anada (mm) 50,00
Diametre de gir (mm) 198,22 | Distancia després del gir de tornada (mm) 50,00
Pas de paleta minim (mm) 210,00 | Distancia abans del gir d'anada (mm) 50,00
Delta topall (mm) 50,00 Distancia abans del gir de tornada (mm) 50,00
Distancia de carrega minima (mm) 265,00 | Velocitat de cinta minima (m/min) 1,00
Distancia de descarrega minima (mm) 265,00 | Velocitat de cinta maxima (m/min) 9,00
Constant topall d’espera carrega (mm) 150,00
E.1.2. Parametres operatius
DISTANCIES

Distancia entre eixos de la cinta (mm) 3000,00

Coordenada de la posici6 de carrega (mm) 2650,00

Coordenada de la posici6 de descarrega (mm) 315,00

Coordenada del sensor de carrega (mm) 2400,00

Coordenada del sensor de descarrega (mm) 2750,00

Coordenada del segons topall de I'anada (mm) 575,00

Coordenada del primer topall de la tornada (mm) 410,00

TEMPS

Temps de cicle (s) 67,00

Temps de carrega (s) 6,00

Temps de descarrega (s) 8,00

ALTRES

Forca exercida per paleta (N) 100,00

Pas de paleta (mm) 210,00

Espai necessari pel robot de carrega (mm) 50,00

Espai necessari pel robot de descarrega (mm) 50,00

Yyt

ETSEIB



Pag. 18 Annexes
E.1.3. Altres configuracions
ANADA TORNADA
Funci6é Pulmé buit No No
Funcié Equirrepartir Topalls No No
Posici6 sensor Ultima paleta Ultima paleta
E.1.4. Resultats calculats manualment
ANADA TORNADA
Nombre de paletes en carrega 1 Nombre de paletes en cua 11
Nombre de paletes en cua 8 Nombre de topalls 3
Nombre de paletes en descarrega 1 Nombre de paletes per topall 4
Nombre de paletes total 10 Nombre de paletes en I'Gltim topall 3
Nombre de topalls 4 Nombre de paletes maxim per topall 4
Nombre de paletes per topall 4 Nombre de sensors 4
Nombre de paletes en I'Gltim topall 4
Nombre de paletes maxim per topall 4
Nombre de sensors 5
TOTAL
Nombre de paletes maxim 20 Nombre de topalls 7 Nombre de sensors 9

Coordenades (mm):

ANADA *coordenades referenciades a I'eix de tornada

Topalls 315,00 575,00 1465,00 2650,00

Sensors 315,00 1205,00 2095,00 2400,00 2650,00

TORNADA *coordenades referenciades a I'eix d’anada

Topalls 410,00 1300,00 2190,00

Sensors 1040,00 1930,00 2610,00 2750,00
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E.1.5. Resultats proporcionat per I'aplicacio

Parametres intrinsecs:

Forca maxima per topal:
DCldmetre de gir:

Fas de paleta minim;

Delta topall:

Distancia de carrega minima:
Distancia de descarrega minima;

Constant del topall d'espera carrega:

Parametres operatius:

DISTANGIES

Distanicia entre eixos de la cnta:
Coordenada posicic de carrega:
Coordenada posicio de descarraga:
Coordenada sensor de carrega:
Coordenada sensor de descarrega;
Coordenada 2n topal anada;

Coordenada 1r topal tornada:

ALTRES

Forga exercida per paleta;

Paletes maximes per fopal:

Fas de paleta:

Espal mecessar robot de carrega;

Espal mecessar robot de descarrega;

315
410
100

I

ra
ey
=]

o
=]

o
=]

{rin)
son | )
(o)

{mrm}

{riirm}

El
=

{rarn}

(rnrm)

g T
&

(1)

(paletes)

El
=

El
=

{rarm}

Cistancia despres del gir d'anada:
Distancia després del gir de tornada:
Distancia abans del gir d'anada;
Distancia abans del gir de tornada:
Welocitat de cinta minima:

Welagitat de cinta maxima:

TEMPS

Temps de cicle:
Temps de carrega:

Temps de descarrega:

a0

50.0

a0

A0.0

0

67

i

Temps net:

FUNGIO DE PULMG BUTT

) Pulmd buit

Walidar pardmetres

23,0

(i
(P
()
{ram
{rifrnic)
(i
(s}
53]
i
(=)
oo,
Voo t”
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Annexes

Resultats geometrics:

ANADA ] Equirrepartirtopalls  Sensoren paleta: | Ultima L

Nombre de paletes en carega; 1
Mombre de paletes en cua:
Nombre de pdetes en descarega: 1

Mambre de paletes total:
Mombre de topals:

Mombre de paletes per topall:

Nombre de paletes en 'lim topal:

4

Mombre de paletes maxim per topall:

Coordenades dels topals: | 315.0 5750 1485.0 2650.0

Kombre de sensors:

Coordenades dels sensors: | 315.0 1205.0 2095.0 2400.0 2650.0

*Distancies en mm | referenciades 3 el oo tomads

TOTAL

Mombre de paletes maxim:

Simulacio:

« Sense funcioé Equirrepartir topalls:

Mombre de topalls:

TORNADA [ | Equinrepartittopalls  Sensor en palets: | Ultima -
Mombre de paletes encua:

Mombre de topals:

Mombre de paletes per topal:

Mombre de paletes en I'Oiim topal:

Mombre de paletes maxim per fopal:

Coordenades dels topals: | 410.0 1300.0 2190.0 ‘

Mombre de sensors:

I

Coordenades dels sensors: | 10400 1930.0 26100 2750.0 ‘

*Distancies enmn | referendiades a l'elx d'anadz

Iombre de sensors: lIl
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Resultats dinamics:

* Velocitat desitjada: 9 m/min Nombre de paletes desitjat: 1

Nombre de paletes suggerit Velocitat suggerida

Velocitat maxima:

Welocitat desitjada: {rnfrnin {rpm ) Wombre de paletes maxim: {paletes)
Velncitat minima: 1.0 {rnfrmir) (rpm) Mombre de paletes desitjat: (paletes)

eI
il

{paletes) Velocitat suggerida: 2 {myjrrin {rpm)

Nombre de paletes suggerit:

| Calcular Calcular |
* Velocitat desitjada: 5 m/min Nombre de paletes desitjat: 2
Nombre de paletes suggerit Velocitat suggerida

frnfmin {rprn) Nombre de palefes maxin: 2 {paletes)
Velocitat minima: 1.0 (rnfrming {rprm) Mombre de paletes desitjat: 2 (paletes)

(paletes) Velocitat suggerida: .0 {myfmin {rpm)

Velacitat maxima:

welocitat desitjada;

w
s}

Nombre de paletes suggerit:

: Calcular | Calcular
* Velocitat desitjada: 2,3 m/min Nombre de paletes desitjat: 4
Nombre de paletes suggerit Velocitat suggerida

Velocitat maxima:

{rom ) Nombre de paletes maxim: 2 {paletes)
Velocitat minima: 1.0 {myrnin) {rom) Mombre de paletes desigat: 4 (paletes)

Nombre de paletes suggerit: 4 (paletes) Velocitat suggerida: 3 {rmyrmin ) {rprm)

Welocitat desitjada: 23 {myrmin)

[
=

| Calcular | | Calcular \
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5.2. Transportador 2
E.2.1. Parametres intrinsecs
Forca maxima per topall (N) 400,00 | Distancia després del gir d'anada (mm) 50,00
Diametre de gir (mm) 198,22 | Distancia després del gir de tornada (mm) 50,00
Pas de paleta minim (mm) 210,00 | Distancia abans del gir d'anada (mm) 50,00
Delta topall (mm) 50,00 Distancia abans del gir de tornada (mm) 50,00
Distancia de carrega minima (mm) 265,00 | Velocitat de cinta minima (m/min) 1,00
Distancia de descarrega minima (mm) 265,00 | Velocitat de cinta maxima (m/min) 9,00
Constant topall d'espera carrega (mm) 150,00
E.2.2. Parametres operatius
DISTANCIES
Distancia entre eixos de la cinta (mm) 1900,00
Coordenada de la posicié de carrega (mm) 1500,00
Coordenada de la posici6 de descarrega (mm) 315,00
Coordenada del sensor de carrega (mm) 1350,00
Coordenada del sensor de descarrega (mm) 1745,00
Coordenada del segons topall de I'anada (mm) 600,00
Coordenada del primer topall de la tornada (mm) 410,00
TEMPS
Temps de cicle (s) 80,00
Temps de carrega (s) 10,00
Temps de descarrega (s) 15,00
ALTRES
Forca exercida per paleta (N) 100,00
Pas de paleta (mm) 210,00
Espai necessari pel robot de carrega (mm) 50,00
Espai necessari pel robot de descarrega (mm) 50,00
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E.2.3. Altres configuracions

ANADA TORNADA

Funcié Pulmo buit No No

Funcié Equirrepartir Topalls Si Si

Posici6 sensor Ultima paleta Ultima paleta

E.2.4. Resultats calculats manualment
ANADA TORNADA
Nombre de paletes en carrega 1 Nombre de paletes en cua 6
Nombre de paletes en cua 4 Nombre de topalls 2
Nombre de paletes en descarrega 1 Nombre de paletes per topall 3
Nombre de paletes total 6 Nombre de paletes en I'ltim topall 3
Nombre de topalls 3 Nombre de paletes maxim per topall 4
Nombre de paletes per topall 4 Nombre de sensors 3
Nombre de paletes en I'GItim topall 4
Nombre de paletes maxim per topall 4
Nombre de sensors 4
TOTAL

Nombre de paletes maxim 11 Nombre de topalls 5 Nombre de sensors 7

Coordenades (mm):

ANADA *coordenades referenciades a I'eix de tornada

Topalls 315,00 600,00 1500,00

Sensors 315,00 1230,00 1350,00 1500,00

TORNADA *coordenades referenciades a I'eix d’anada

Topalls 410,00 1090,00

Sensors 830,00 1510,00 1745,00

lE A
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Annexes

E.2.5. Resultats proporcionat per I'aplicacio

Parametres intrinsecs:

Forca maxima per topal:
Ciametre de gir:

Fas de paleta minim::

Delta topal:

Distancia de carrega minima:
Distancia de descarrega minima:

Constant del topall d'espera cérraga:

Parametres operatius:

DISTAMNCIES

Distancia enfre eixos de la cinta:
Coordenada posicid de carrega:
Coordenada posicid de descarrega:

Coordenada sensor de carrega:

Coordenada sensor de descarraga:
Coordenada 2n topal anada:

Coardenada 1r topall tornada:

ALTRES

Forga exercida per paleta:

Palstes maximes per fopall:

Pas de paleta:

Espal necessari robot de carrega:

Espal necessar robot de descarraga:

400.0

198.22

210.0
0.0

265.0

265.0
1600

1900

1500

315

1350
1745

410

(N}

{rarm}

{ram}

{rom}

{rm

{rm

{rom}

(mm}
{rarn}
(rnrn}
fmmj
{rorn}
(o}

{rirm}

(M)

[paletes)

frar}
(mm})

{rir}

Distancia després del gr d'anada: 0 {rrm )
Distancia després dal grr de tornada: 0. {rm
Distancia abans del gir d'anada: ] (rm’

Distancla abans del gir de tornada: 0. (i}

Welocitat de cinta minima: (i

Velocitat de cirta méaxima: (/i)

o m o o
= = =1 =

TEMPS
Temps de cicle: 5]
Temps de carrega: {51
Temps de descarrega; (=)
Temps net: (s}
FUNCIO DE PULMO BUIT
L Puimd bt

Valldar parametres |
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Resultats geometrics:

ANADA ] Equirrepartir topalls ~ Sensar en paleta: 3Ultwma ¥, TORNADA ] Equirrepartirtopalls  Sensor en paleta: \Umma b f

Nombre de paistes en carega: Mombre de paletes en cua:

Mombre de paletes en cua:
Llombre de topals:
MNombre de paletes en descaregar

Noiriore ele Tadetes ot Mombre de paletes per topal;
Nambre de paletes en l'Uitim topal:
MNombre de topalls: P P
Nombre de paletes maxim per fopall:
Mombre de paletes per topal:

Coordenades dels topals:

MNombre de paletes en [itim topal:

o
rl
Sl
w 2 & |w 0 ]
=
=)
e}
=}
(=}

; Mombre de sermors:
MNombre de paletes maxim per fopall:

Coordenades dels topalls: Coordenades dels sensors: ‘ 830.0 1510.0 1745.0

*Diskanciss en mm i reforentiadss. 3 I'six o ahada
MNombre de sensors:

w
=
il
=1
4= wo | [ | | |
@
(=]
=]
o
-
a
=1
o
=1

Coordenades defs serisorst | 3150 1230.0 1350.0 15000 ‘

*Distancies e mm i refarenciades a 'six de tornada

TOTAL

Mombre de paletes maxim: Mombre de topalls: Mombre de sensors:

I

Simulacio:

* Sense funcio Equirrepartir topalls:

O

»  Amb funcié Equirrepartir topalls:

@

« Amb funcié Pulmé buit;

@

£y
Voo t”

ETSEIB
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Resultats dinamics:

* Velocitat desitjada: 9 m/min Nombre de paletes desitjat: 1
Nombre de paletes suggerit Velocitat suggerida
velocrst maxma; | 90 | grimin) 18552573 | ()
welocitat desigada; | g ‘ {myfmin} | 14.452573 | {rpm) Nombre de paletes maxim: (paletes)
Velocitat minima: | 1.0 ‘ (myfminy | 1.6058414 | {rpm) Kombre de paletes desijat: (paletes)
Nombre de paletes suggerit: (paletes) Velocitat suggerida: | e | /i) ‘ 8832128 {rpm)
| caleular | | caleulsr
* Velocitat desitjada: 5 m/min Nombre de paletes desitjat: 2
Nombre de paletes suggerit Velocitat suggerida
Velocitet méxma: | 90 | fojminy [ 14459573 | Gpm)
Welocitat desitjada; ‘ 5 ‘ {rr/rrin) | 8.029207 ‘ (rporm) Nombre de paletes maxim: (paletes)
veloctat mima: | 10 | eojmn [ Leosedad | gem) Hombre de paletes desitjat: (paletes)
Nombre de paletes suggerit: (paletes) Velocitat suggerida: | 26 | fmymin} ‘ 5781029 | (rpm)
| Calular | cdoulsr |
* Velocitat desitjada: 2,3 m/min Nombre de paletes desitjat: 4
Nombre de paletes suggerit Velocitat suggerida
Velocitat maxima: | 9.0 ‘ {r/mir) |14‘452573 ‘ {rpm)
velocttatdesigadar | 3 | tmmm [4smmeea | gem) Nombre de paletes misim: {palstes)
Velocitat miima: | 10 ‘ (rnfrmin} | 1.6058414 ‘ {rprr Kombre de paletes desitjat: {paletes)
Nombre de paletes suggerit: (paletes) Velocitat suggerida: | 11 | {rmjrmin) ‘ 1.7664256 | (rom)
 Caleur | Calcular
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5.3. Transportador 3

E.3.1. Parametres intrinsecs

Forca maxima per topall (N) 400,00 | Distancia després del gir d'anada (mm) 50,00
Diametre de gir (mm) 198,22 | Distancia després del gir de tornada (mm) 50,00
Pas de paleta minim (mm) 210,00 | Distancia abans del gir d'anada (mm) 50,00
Delta topall (mm) 50,00 Distancia abans del gir de tornada (mm) 50,00
Distancia de carrega minima (mm) 265,00 | Velocitat de cinta minima (m/min) 1,00
Distancia de descarrega minima (mm) 265,00 | Velocitat de cinta maxima (m/min) 9,00
Constant topall d’espera carrega (mm) 150,00
E.3.2. Parametres operatius
DISTANCIES

Distancia entre eixos de la cinta (mm) 5000,00

Coordenada de la posici6 de carrega (mm) 4600,00

Coordenada de la posici6 de descarrega (mm) 400,00

Coordenada del sensor de carrega (mm) 4400,00

Coordenada del sensor de descarrega (mm) 4800,00

Coordenada del segons topall de I'anada (mm) 700,00

Coordenada del primer topall de la tornada (mm) 500,00

TEMPS

Temps de cicle (s) 50,00

Temps de carrega (s) 10,00

Temps de descarrega (s) 10,00

ALTRES

Forca exercida per paleta (N) 60,00

Pas de paleta (mm) 210,00

Espai necessari pel robot de carrega (mm) 100,00

Espai necessari pel robot de descarrega (mm) 100,00

Yyt

ETSEIB



Pag. 28 Annexes
E.3.3. Altres configuracions
ANADA TORNADA
Funci6é Pulmé buit No No
Funcié Equirrepartir Topalls Si Si
Posicié sensor Pendltima paleta Pendltima paleta
E.3.4. Resultats calculats manualment
ANADA TORNADA
Nombre de paletes en carrega 1 Nombre de paletes en cua 20
Nombre de paletes en cua 17 Nombre de topalls 4
Nombre de paletes en descarrega 1 Nombre de paletes per topall 5
Nombre de paletes total 19 Nombre de paletes en I'Gltim topall 5
Nombre de topalls 5 Nombre de paletes maxim per topall 6
Nombre de paletes per topall 6 Nombre de sensors 5
Nombre de paletes en I'Gltim topall 5
Nombre de paletes maxim per topall 6
Nombre de sensors 6
TOTAL
Nombre de paletes maxim 38 Nombre de topalls Nombre de sensors 11

Coordenades (mm):

ANADA *coordenades referenciades a I'eix de tornada

Topalls

400,00 700,00 2010,00 3320,00 4600,00

Sensors

400,00 1750,00 3060,00 4160,00 4400,00 4600,00

TORNADA *coordenades referenciades a I'eix d’anada

Topalls

500,00 1600,00 2700,00 3800,00

Sensors

1340,00 2440,00 3540,00 4640,00 4800,00

”
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E.3.5. Resultats proporcionat per I'aplicacio

Parametres intrinsecs:

Forga maxima per topall: [ Distancia després del gr d'anada; (i)
Diametre de gir: {mrm) Distancia després del gir de tornada: {rnrm
Pas de paleta minim: {mm) Distaricia abans del gir d'anada: {rmmj
Dielta topall: 0.0 {mm}) Distancia abans del gir de tornada; {rrir)
Distaricia de carrega mirima; {rrn} Velocitat de cinta minima; (rnfrrir )
Distarcia de descarrega minima: (rrn Yelocitat de cinka maxima: {rjrmin’y
Constant del topal d'espera carrega; {mm})

Parametres operatius:

Introduir els parametres operatius de la cinta

DISTANCIES TEMPS
Distancia entre eixos de la cinta: {rmrm) Temps de clcle:
Coordenada posicid de carrega: {rom) Temps de carrega:
Coordenada posicid dz descarrega: 400 (e} Temps de descarrega;
Coordenada sensor de carrega: {mm}
Coordenada sensor de descarrega: (mm;) Lt s £ 2
Coordenada 2r topal anada: {rom} CONCIDIDE DL DL
Coordenada 1r topal tormada: 500 {mm} (] Pulms bt
ALTRES

Yalldar parametres |

Forga exercida per paleta:

4

Paletes maximes per fopal [paletes)

210 (i

)
=

Pas de paleta: )

I
2
El
2

Espal necessari robot de carrega: L

H
=
g

£l

2

Espai necessar robot de descarrega:

£y
Voo t”
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Resultats geometrics:

Resultats basats en la geometria de la cinta Distancia entreeixos; | 500000 | ) Pas dio paleta: 210.0 frei)
| Caleular resuitats | Pulme Buit; No
Sensor en paleta: Sensor en paleta:
| Peniltima I | Peniltima v
ANADA ¥ Equirrepartir topalls TORNADA ] Equitrepartir topalls

MNombre de paletes en caveqs: Nombre de paletes en cua:

Mombre de paletes en cua:
Mombre de topals:
Nombve de paletes en descarega:

NSt e akos ot Kombre de'paletes per topal:

Hombre de paletes en Yiim topal:

jis]

Mombre de topals:
Mombre de paletes maxim per topalt

Mombre de paletes per topall:
Coordenades dels topalls: ‘ S00.0 16000 2700.0 3800.0 |

Mombre de paletes en titim topal:

U'I|1IHMHM

I

; hlombre de sensors:
Nombre de paletes maxim per fonall

Coordenades dels topals: ‘ 400.0 7000 2010.0 3320.0 46000 | Coordenades dels sensors: ‘ 12400 2440.0° 3540.0 4640.0 48000 |

"Distancies an w1 referenciades a et danadz

g

Mombre de sensors:

Coordenades dels sensors: ‘400.0 1750.0 3060.0 4160.0 4400.0 4600.D|

*Ristancies an mm i referenciades 3 Melx de tomads

TOTAL

Mombre de paletes maxim: Mombre de topalls: lII Mombre de sensors;

Simulacio:

e Sense funcié Equirrepartir topalls:

N N N N I S

«  Amb funcié Pulmé buit:

N N N N I

—
Q O
]
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Resultats dinamics:

* Velocitat desitjada: 9 m/min Nombre de paletes desitjat: 25

Nombre de paletes suggerit Velocitat suggerida

Velocitat maxima; {mymin} {rom}
Velocitat desitjada: III (rmfring (rprm) Nombre de paletes maxim: 3 (paletes)
Velocitat minima: {myfmin} from} Mombre de paletes desigjat: 25 (paletes)

Nombre de paletes suggerit: (paletes) Velocitat suggerida: .0 (rm/rin} (rpm)

-
o

Calcular | Calcular )
* Velocitat desitjada: 7 m/min Nombre de paletes desitjat: 10
Nombre de paletes suggerit Velocitat suggerida

Vielocitat maxima: (rnfrmiry}

Welocitat desijada; (/i) 11
[ e ]

080 | frpm) Nombre de paletes maxim; 38 (palates)

Velocitat minima: 10 (rnfmin} (rprn} Mombre de paletes desigat: 10 (paletes)

Nombre de paletes suggerit: 4 {paletes) Velocitat suggerida: .a {rrfrmin (rprm)
| oo  Caleuar -|
* Velocitat desitjada: 3 m/min Nombre de paletes desitjat: 4
Nombre de paletes suggerit Velocitat suggerida

(o} {rprm) Nombre de paletes maxim: 3 {paletes)
Velocitat mitima: 0 {rm/mind {rprm) MNombre de paletes desitjat: 4 (paletes)

(paletes) Velocitat suggeridat 6.3 {rmfming {rom

| Calcular Caleular |

Velocitat maxima:

Welocitat desitjada;

Nombre de paletes suggerit:
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5.4. Transportador 4
E.4.1. Parametres intrinsecs
Forca maxima per topall (N) 400,00 | Distancia després del gir d'anada (mm) 50,00
Diametre de gir (mm) 198,22 | Distancia després del gir de tornada (mm) 50,00
Pas de paleta minim (mm) 210,00 | Distancia abans del gir d'anada (mm) 50,00
Delta topall (mm) 50,00 Distancia abans del gir de tornada (mm) 50,00
Distancia de carrega minima (mm) 265,00 | Velocitat de cinta minima (m/min) 1,00
Distancia de descarrega minima (mm) 265,00 | Velocitat de cinta maxima (m/min) 9,00
Constant topall d'espera carrega (mm) 150,00
E.4.2. Parametres operatius
DISTANCIES
Distancia entre eixos de la cinta (mm) 3800,00
Coordenada de la posicié de carrega (mm) 3400,00
Coordenada de la posici6 de descarrega (mm) 350,00
Coordenada del sensor de carrega (mm) 3250,00
Coordenada del sensor de descarrega (mm) 3600,00
Coordenada del segons topall de I'anada (mm) 800,00
Coordenada del primer topall de la tornada (mm) 450,00
TEMPS
Temps de cicle (s) 60,00
Temps de carrega (s) 6,00
Temps de descarrega (s) 8,00
ALTRES
Forca exercida per paleta (N) 80,00
Pas de paleta (mm) 210,00
Espai necessari pel robot de carrega (mm) 80,00
Espai necessari pel robot de descarrega (mm) 80,00
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E.4.3. Altres configuracions
ANADA TORNADA
Funcié Pulmé buit No No
Funcié Equirrepartir Topalls Si Si
Posici6 sensor Ultima paleta Ultima paleta
E.4.4. Resultats calculats manualment
ANADA TORNADA
Nombre de paletes en carrega 1 Nombre de paletes en cua 15
Nombre de paletes en cua 11 Nombre de topalls 3
Nombre de paletes en descarrega 1 Nombre de paletes per topall 5
Nombre de paletes total 13 Nombre de paletes en I'tltim topall 5
Nombre de topalls 5 Nombre de paletes maxim per topall 5
Nombre de paletes per topall 4 Nombre de sensors 4
Nombre de paletes en I'GItim topall 3
Nombre de paletes maxim per topall 5
Nombre de sensors 6
TOTAL
Nombre de paletes maxim 27 Nombre de topalls 8 Nombre de sensors 10
Coordenades (mm):
ANADA *coordenades referenciades a I'eix de tornada
Topalls 350,00 800,00 1690,00 2580,00 3400,00
Sensors 350,00 1430,00 2320,00 3000,00 3250,00 3400,00
TORNADA *coordenades referenciades a I'eix d'anada
Topalls 450,00 1550,00 2650,00
Sensors 1290,00 2390,00 3490,00 3600,00
l&\
dd'xu;
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E.4.5. Resultats proporcionat per I'aplicacio

Parametres intrinsecs:

Forca maxima per topal: (M} Distancia després del gr d'anada: {rrm )
Diametre de gir: {mm Distancia després dal grr de tornada: {rorm}
Fas de paleta minim:: {mm Distaricia abans del gr d'anada: (rom}
Delta topal: A0.0 {mm Distancla abans del gir de tornada: (i}
Distancia de carrega minima: (o Welocitat de cinta minima: {rnfrmin)
Distancia de descarrega minima: (v Velocitat de cirta méaxima: (i)

Constant del topall d'espera cérrega: fmmy

Parametres operatius:

Introduir els parametres operatius de la cinta

DISTANCIES TEMPS

Distancia enire eixos de la cnta: 3800 {ronm) Temps de cicle:

Coordenada posicié de carrega; 3400 () Temps de carrega; lII [s)

Coordenada posicié de descarrega: 350 {rorn ) Temps de descarrega: {s)
Coordenada sensor de carregal {riirm)
Coordenada sersor de descarrega: {rrn IR D is)
Coordenada 2n topal anada: (i N5 DE PUERISBUIT
Coordenada 1r topal tornada: 450 {rim) ] Pl Bat
ALTRES
Forca exercida per paleta: & L B ’
Paletes maximes per topall: [t
Pas de paleta: Za liiuk
Espai mecessari robot de carrega: {a
Espal necessari robot de descarrega: Lt
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Resultats geometrics:

Resultats basats en la geometria de la cinta Distancia satve eixos: fmm) P de paleta: ferm)
| Calcular resultats | Pl buit: No

ANADA ] Equirrepattictopalls  Sensoren paleta: | Ultima k3

Hombre de paletes e carega;
Maombre de paletes encua;

Mombre de paletes en descavega)

= =
(R (g et

Mombre de paletes total:

Mombre de topals:

Mombra da paletes per topal:

Mombre de paletes en Itiam: topal:

mII

Nombre de paletes madm per topal:
Coordeniades deis topals: | 350.0 8000 16000 25800 34000 |

i

Mormbre de sensors:

Coordenacles dels sensors: |350.D 1430.0 2320.0 3000.0 32S0.0 34DD.D|

*Distancies en mm | reforehciades 2 el de formads

TOTAL

Mombre de paletes maxim: Mombre de topals;

Simulacio:

» Sense funcio Equirrepartir topalls:

TORNADA ] Equirrepartictopalls  Sensoren paleta ;Umma £
MNombre de paletes encua:

Mambre de topals:
Mombre de paletes per topall:

Mombre de paletes en ['Ultm topal:

MNombre de paletes madm per topal: 5

Coordenades dels topalls: ‘ 450.0 1550.,0 2650.0 |

Mombre de sensors:

Coordenades dels sensors: ‘ 12900 2390.0 3490.0 3600.0 |

*Distancies e mm i vefarenciades 2 Feix d'anada

Iombre de sensors:

s — N

Sy
NN
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Resultats dinamics:

* Velocitat desitjada: 9 m/min Nombre de paletes desitjat: 2
Nombre de paletes suggerit Velocitat suggerida
velooitat mAxima: | 90 | tmimin) [ 14452573 | (o)

Welocitat desitjada: | =] ‘ {m/fmir) | 14.452573 | {rprng Nombre de paletes maxim (paletes)

=
Velockatmiima: | 10 | (wmn) [ 16058424 | (o) Nombre de paletes desitjat: (paletes)
Nombre de paletes suggerit: {palates) Velocitat suggerida: {mfrmin (rpm]

| Calcular Calcular |
* Velocitat desitjada: 6,6 m/min Nombre de paletes desitjat: 4
Nombre de paletes suggerit Velocitat suggerida
Velooital maxima: | a0 | (mjmin} ‘ 14452573 ‘ {rpm)
velocitat desitjada: | 66 | (Fifning ‘ 10,508554 ‘ trprm) nombre de paletes maxim: (palates)
Velocitat miima. | .0 | {myfrnin’i ‘ 1.6058414 ‘ {ram) Mombre de paletes desifjat: - {paletes)
Nombre de paletes suggerit: [paletes) Velocitat suggerida: mnfrmin} {rprid
| Caleular | \ Calcular
« Velocitat desitjada: 2 m/min Nombre de paletes desitjat: 5
Nombre de paletes suggerit Velocitat suggerida
Velocitat maxima: ‘ 9.0 | {rnfmin} | 14.452572 | {rpm}
Welocitat desitjada: ‘ 2 | {rnfrmiine) | 32116328 | {rom Mombre de paletes maxim: (paletes)
Velncitat minima: ‘ 1.0 | (i) | 1.A058414 | {rprd Mombre de paletes desitjat: (paletes)
Nombre de paletes suggerit: l:l (paletes) Velocitat suggerida: ‘ o | {rn/rmin} 16058414 | (o)
| caloular | | caledlar |
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AMORTITZACIO DELS EQUIPS INFORMATICS

Els equips informatics poden amortitzar-se en un maxim de 10 anys o un minim de tants
anys com el numero enter superior resultant de dividir 100 entre el producte de 2 per 26%
(26%: coeficient d'amortitzacio lineal maxim previst en les taules de I'’Agéncia Tributaria).

* Periode minim d’amortitzaci6: 100/ (2 * 26) = 1,92 - 2 anys
* Periode maxim d’amortitzacio: 10 anys
Per tant, un equip informatic es podra amortitzar en 2, 3, 4,5, 6, 7, 8, 9 0 10 anys.

*Es pot consultar l'article 111 del Real Decreto Legislativo 4/2004, del 5 de marg.

Calcul de I'amortitzacio de I'ordinador de I'aparta  t 7.1.4 de la memoria:
e Tipus d’amortitzacio: Lineal
* Valor inicial = 1.100 €
* Valor residual = 300 €
e Vida 0til =5 anys
e Amortitzacio anual = (valor inicial - valor residual) / vida util = (1100-300) / 5 =160 €
*  Amortitzacio mensual = Amortitzacio anual / 12 mesos = 160/ 12 = 13,33 €/mes
e Mesos d'Us = 3,5 mesos (creacio de I'aplicacio)

* Amortitzaci6 total = amortitzacid mensual * mesos d’'Us = 13,33 * 3,5 = 46,67 €



