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rORME MO SE RECIBEN IFORMES SIN FIRMA YO TIMSRE

Cursos (gratwtos) de fabncamon
PCB (Printed-Circuit Boards)




Proyectos propios
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Histagrama de muestras por componente

Exploracion y analisis de datos
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Mantenimiento predictivo

- - - - - ]UD I — )
60 — ld_comps= 3752 — True values
E ® real changes for id_comp=3752 o < Lub. change predictions
= predicted changes for id_comp=3752 ol === Predictions
e
i 150
g 20 PN /\
N - aﬁ\' ,f"“--"fl"- o)
e | \ - i —
' £ 1004
5
'-'_"" 100 A — ligh-hgiirs Tor id comp=37532 =75
_;. 7504 501
]
# 5004
] 25 4
=
= 250
1)
= 04
01 ; ; : :

Q 5 10 15 .'“II'. 25 2] 20 30 40 50 60

MEsTas Sample

[~}
-
(=]



centro de
1nnovac1on

Ejemplo de regs. atendidos
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Ejemplo de regs. atendidos

Prediccion de condicion.
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Habilitacion / uso mediante API.

e Endpoints habilitados para prediccion de condicién siguiente ensayo:
/prediction/(\d{0,10})

curl -1 -X PUT -H "Content-Type: application/json' -d '{"component": 3752,
"component_type™: 682, "machine_type": 20, "ironlSM": 35, "ironLSC": 45

’

"essay": "iron"}' http://localhost:6788/prediction/123

'
HTTP/1.1 260 OK Content-Length: 20 Content-Type: application/json; charset=UTF-8
Server: TornadoServer/6.0.3 Date: Wed, 15 Jan 2020 04:43:35 GMT {"(Predicted) Next

Condition": "LSC"}

"iron™; 44,



¢ Preguntas?

Www.innovacionyrobotica.com

centro@innovacionyrobotica.com
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