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Procesador Intel Core i7-6800K 3.4 GHz  Reciclado 205,93 € 205,93 € 0,00 € 

Placa Gigabyte B760M DS3H DDR4 Reciclado 119,57 € 119,57 € 0,00 € 

Memoria RAM 32GB Kingston FURY Beast DDR4 3200 MHz 2×16 GB Reciclado 74,90 € 74,90 € 0,00 € 

Gráfica MSI GTX 1080 Ti GAMING Nvidia GeForce Go PCI Express x16 3.0 Reciclado 329,00 € 329,00 € 0,00 € 

Disco duro 2.5 TB Samsung 870 EVO SSD 2 TB Reciclado 154,95 € 154,95 € 0,00 € 

Fuente de alimentación 500 W L-Link ATX 500 W Reciclado 26,63 € 26,63 € 0,00 € 

Caja torre 3Go Nain2 Reciclado 38,89 € 38,89 € 0,00 € 

Monitor HP LE1901w Reciclado 90,00 € 90,00 € 0,00 € 

Teclado Dell Multimedia KB216 Reciclado 25,00 € 25,00 € 0,00 € 

Ratón Logitech MX Master 3S Reciclado 30,00 € 30,00 € 0,00 € 

Televisor LG 43UR78 Almacén IM01467529 312,76 € 312,76 € 312,76 € 

8WD4420-5AD SIEMENS señalizador luminoso; amarillo; LED Almacén IM01509704 52,89 € 52,89 € 52,89 € 

8WD4420-0FA SIEMENS Módulo: señalizador acústico; negro Almacén IM01299209 51,32 € 51,32 € 51,32 € 

Base baliza Almacén IM01372630 54,14 € 54,14 € 54,14 € 

NVIDIA Jetson Xavier NX 16GB The Imagin Source (Iberoptics) N/A N/A 850,00 € 

6 channel board The Imagin Source (Iberoptics) N/A N/A 846,00 € 

Cámaras BFLY-PGE-20E4M-CS Reciclado 546,09 € 3.276,54 € 0,00 € 

Cámaras DFM 36CX290-ML The Imagin Source (Iberoptics) 329,00 € 1.974,00 € 1.974,00 € 

Objetivos FJN-DF6HA-1S The Imagin Source (Iberoptics) 135,00 € 810,00 € 810,00 € 

Objetivos Tamron M118FM16 Reciclado 158,70 € 952,20 € 0,00 € 

Sensor SICK WL12L-2B530 Almacén IM1427840 376,18 € 752,36 € 752,36 € 

Reflector Reciclado 20,46 € 40,92 € 0,00 € 

Switch D-LINK Reciclado 82,39 € 82,39 € 0,00 € 

deleyCON 15m Cable de Red Ethernet RJ45 CAT6 1000Mbit  Amazon 11,06 € 66,36 € 66,36 € 

TIS-CA-FAKRA-IP67-15m - Camera - Computer Cables  The Imagin Source (Iberoptics) 58,00 € 348,00 € 348,00 € 

ESP32 AliExpress 3,28 € 3,28 € 3,28 € 

Armario Reciclado 40,00 € 40,00 € 0,00 € 

Soporte Ballhead KJ-7 Reciclado 17,25 € 17,25 € 0,00 € 

Adaptador trípode Reciclado 8,37 € 50,22 € 0,00 € 

Placas PVC Reciclado 0,07 € 0,84 € 0,00 € 

Soporte PVC Fabricado en 3D con impresora 0,64 € 3,84 € 3,84 € 

Perfiles estructura 75x75 de Paletti Reciclado 144,16 € 1.243,38 € 0,00 € 

Perfiles estructura 75x50 de Paletti Reciclado 92,50 € 272,41 € 0,00 € 

Precision Bolt 50 Km6 Reciclado 14,00 € 840,00 € 0,00 € 

Precision Bolt 75 Km6 Reciclado 18,20 € 691,60 € 0,00 € 

Set DIN912 A2 - 900 ud Reciclado 38,99 € 38,99 € 0,00 € 

Caja cuadro eléctrico Reciclado 24,79 € 24,79 € 0,00 € 

PIA 16A Almacén IM01426875 9,42 € 9,42 € 9,42 € 

Siemens 6EP3332-6SB00 Logo!Power 24 V/2.5 A Almacén IM00526419 57,50 € 57,50 € 57,50 € 

PCB Fabricada  3,40 € 3,40 € 3,40 € 

Borneras WAGO 870 2,5 mm2 Reciclado 1,34 € 13,40 € 0,00 € 



 

 

 

Borneras VIKING3 2,5 mm2 Electricidad y Luz Aragón S.L 1,73 € 25,95 € 25,95 € 

Señalizadores precortados amarillo Ø5 PVC Reciclado 0,02 € 0,46 € 0,00 € 

Carril DIN Reciclado 4,53 € 2,54 € 0,00 € 

Canaletas para pasar cables Reciclado 2,65 € 3,58 € 0,00 € 

Punteras aisladas "TTE" 1 mm2 - ROJO Electricidad y Luz Aragón S.L 0,02 € 8,00 € 8,00 € 

Cable 1,5 mm2  Reciclado 0,78 € 1,56 € 0,00 € 

Cable 1 mm2  Reciclado 0,41 € 1,64 € 0,00 € 

Prensaestopas  Reciclado 2,18 € 8,72 € 0,00 € 

*Placa Base Asus ProArt PC Componentes 347,11 € 347,11 € 115,70 € 

*Procesador AMD Ryzen PC Componentes 330,58 € 330,58 € 110,19 € 

*Memoria RAM 2,X32GB 3200MHZ CL16 PC Componentes 396,69 € 396,69 € 132,23 € 

*SSD Samsung 980 PRO 1TB PC Componentes 169,42 € 169,42 € 56,47 € 

*Fuente de alimentación Corsair HX1200 PC Componentes 202,48 € 202,48 € 67,49 € 

*Caja Torre Pure Base 500 PC Componentes 115,70 € 115,70 € 38,57 € 

*Disipador Noctua NH-D15 SE-AM4 PC Componentes 99,17 € 99,17 € 33,06 € 

*Tarjeta Gráfica GeForce RTX 3080 Ti PC Componentes 1.636,36 € 1.636,36 € 545,45 € 

*Teclado Logitech G213 PC Componentes 53,72 € 53,72 € 17,91 € 

*Ratón Logitech G502 PC Componentes 53,72 € 53,72 € 17,91 € 

*Monitor ViewSonic 27" WQHD PC Componentes 206,71 € 206,71 € 68,90 € 

€ €
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xhost + 

• echo 

$DISPLAY :0
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export DISPLAY=:0
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