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Assistenza Tecnica e Manutenzione

assistenza Tecnica e Manutenzione che
seguono la Vendita di un prodotto, sono tra le
logiche piu importanti per il mantenimento del
cliente e la sua Fidelizzazione ( Customer Care
), POST Vendita.

la fidelizzazione del Cliente, patrimonio

dell’azienda, dipende dalla soddisfazione verso
Il SERVIZIO fruito.
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Assistenza Tecnica e Manutenzione

n un mercato sempre piu’ Esigente E’
cessario, per mantenere alto il grado di

soddisfazione del cliente, fornire un
servizio Qualificato e sempre
alllavanguardia attraverso una rete
Organizzata .
una gestione snella quanto efficace con la
garanzia di risposte certe,

efficienti e Veloci.
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Assistenza Tecnica e Manutenzione

. quindi la capacita’ dell'imprenditore e
/ quella di migliorare
I'efficienza della propria
organizzazione .
L 'imprenditore deve pero fare i conti
rgnche con LA COMPETIVITA' e deve

avere una corretta Gestione deli
costi.
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Obiettivo: CLIENTE Soddisfatto

Professionalita’, competenza, ed
organizzazione unita alla Garanzia di
Essere economicamente concorrenziali, per
aumentare la capacita’ di risposta alla
domanda principale del Mercato:

Quanto costa ?
Ed essere Vincentl

Servizio.
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Qualita del Servizio, Velocita ed Efficienza in
“TEMPO REALFE”
Il Sistema di localizzazione risorse

aziendali in movimento

Tramite dispositivi satellitari in dotazione alle risorse
aziendali o personali,

Invia i percorsi effettuati e

_ 'ultima posizione GPS valida, B//
# verso uno speciale servizio WE
che analizza'e archivia

=\ %s/u DataBase SQI\,datl ricevuti.
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Perche localizzare in tempo reale le risorse
aziendali in movimento?

Per MIGLIORARE IL SERVIZIO alla Clientela:

v Tempestivita di intervento

v'Gestione efficace delle Risorse

v’ Ottimizzare i tempi di trasferimento
v'Pianificare ed organizzare gli intervents
v'Certificare ai Clienti il lavoro eseguito
v'Gestire lo Storico percorsi

v'Analisi dei costi di Intervento

Sicurezza !
Tutelare la Sicurezza dei conducenti dei mezzi
aziendali con Gestione degli allarmi, dal Furto alle
situazioni di disagio.
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Servizio ed EFFICENZA: Posizione Real-Time

con Pannello di Controllo.
Con il Software Client installato sul PC del Servizio
TECNICO connesso ad Internet, € Possibile
Visualizzare in TEMPO REALE la posizione di uno
odi Tutti i
mezzi in
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Velocita di intervento per migliorare il Servizio e I
EFFICENZA

L'operatore che riceve le chiamate di assistenza
Tecnica, visualizza la posizione dei Tecnici sul territorio
con un semplice colpo d'occhio, indirizzando il tecnico
piu Vicino

all’ abitazione s ..
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Pannello di controllo

Come Funziona: Interfaccia intuitiva

(T EvoaPS-Ontine 154 e — e W — e e o (oL i
|£ | 5@ B | 4 Hocer b o 4 BAOLDIO00N0M0 b Fine 4 ZOLI0235950 b Dispesitii Tt
T (4% Googe iP5 | & Google EARTH Pugn [ Detiogi| \
{ . T d f@fﬂﬁ:@rﬂ di
A , P
Rereumsio visualizzazione rieerca
iy %/L\’interfaccia semplice ed Iintuitiva, |
c=-" « garantisce l'accesso alle funzioni del |
. | programma in modo rapido ed
c== - efficace, proponendo direttamente
pannelle |  nella videata principale, il pannello di
conrolle |’ . - : : T
singolo GBS e controllo In gr.ado dl_formre I'istantanea
s dello stato dei mezzi.

U Utime agglamamente: ZE01/2010 150852
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Percorsi e Tracciati, Analisi.

e possibile elaborare e visualizzare | percorsi
GPS di uno o di tutti i dispositivi selezionati
direttamente

sulle mappe “””""””“T;"“‘ —— e
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Mappa dei Percorsi

| percorsi possono essere piu 0 meno dettagliati in
base alle necessita di ANALISI
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Analisi: Report di Stati

E’ possibile elaborare i tracciati ed ottenere
informazioni dettagliate riguardanti i km percorsi,
dei tratti e totali, la durata ed il luogo delle
SOSTE, la velocita min, max, media

Evomatic (RO)

Datalorainezio: 2700201000000 00  Detawrafine: 27T0H201023: 5050  Despositive: TUTTI

SR&43 45011 Adsa RO
‘Viale Foria Po, 84:-58, 45100 Rovigo RO

A0STEIRME
Strada Statale 15, 45038 Polesella B
Via Roma, 7180, 45038 Polessila RO

SeTEmn

Ind Eso 3mvo min _ max kmih mis
Wialy 3 Selenca, 45100 Rowigo RO 1 080501 062819 002515 M6 6 B 52 1434 emee
‘ia Farrocco Paeri, 10411, 45011 Adria RO 2 HEd1E . 10308 002130 21,305 1 BD SHB0 1635 Mnabii i}
TOTALI 0044 57 1130 5513 1531
Viale doBa Scienca, 45100 Rowigo R 1 084520 OR2810 003250 11,630 5. 104 :1.1'_.12 1542
Sirace Statahe 18 3310.3451, 45038 Polesola BT 2 OAEFAAS 1rkans oo 1071 =] 41 4237 1177 "]
TOTAL fO14.21 1271 53,94 1476

Evomatlc (RO)

Cabaora indzios  2TI0N20T000; 0000

Dratatora fne: 2704201023 5650 Despodiig TUTTL

ADETEDTS

ER443, 4501 1 Adria ﬂ"_'l

Wighe @alla SoEnza, 45100 Bavge RO
Wiglo Poria Po, 54-06, 45100 Rovdgo RO
Via Ferrucois Pam, 19-11, 45011 Adra RO

StradaShalals 18, 25038 Poleseila RO

Viale defla Stienrs. 45100 Aoviga RO

ZI0NR20A0  EOSD g Tiratin
Widle Peets Pa, 54-58, 851900 Reviga RO 20 101308 i Pyl
Via Ferrugcio Pam, 10-11, 45011 Adria R 184127 G046 2249 2120 5572
1004018 #5:33:01 - 20.28.45
ToTal 607 T H3.00
1,06 4155
Vialo dglia Soenza, 45100 Rovige RO 270200 8:25:40 1320 11.04 5233

Viale galla Scienza, 457100 Flovige RO Vi Foma, 716D, 45038 Polaseiia RO WEEE 05
Strada Shatale 16, J087-3207, 45035 Polesaila RO Shrada Slaladg 16, 3310-3491, 45038 Polesalia RO 192476 0131 038 15,42
Shrada Slatale 16 33 18-1491, 45035 Polesella RO i3 3:] 0 20085
TOTAU Td.51 FIi] [T
1.07 D250
FIERILOGO TOTAL 0928 L 5243 Trmk
254443 il
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Analisi: Report Azioni / Events

La possibilita di programmare e gestire
una serie di Eventi correlati ai pulsant
[/ input disponibili sui dispositivi
installati, utili per visualizzare eventuali
azioni o riferimenti lungo i percorsi.

Cataiorainizio. 26/0120M000:0000 Dadwafne 2601201023505 Disposilivo- TUTTI

1 Finelanaro { Wia dial Lareond, 45020 Canda RO Fir laycaa Wiaded Laveen, 45020 Canda RO 1 55 30
Fine varg 0 ] i gl Laveons, 45020 Canda RO Fine lavan Winaael, ZTET_ 45001 Baaa Polegine B0 01,3816 1 16
Pagizione dierde < lniz WViaMaiem 2387 45021 Baois Poledma RO Posizening chefile « IniE SEAT 45520 Canga RO B13718 b 55
Fine avorg 1 % ViaMasol, P2E7, 48001 Batia Folesing R Fine lavorg 5543445000 Canda RO 01.07 45 &
Fasizione clienbe - iz 10 5 S5424 45000 Canda RO Pasimaone cdigmie - Iniz 13 ‘WiaGaMaeo Fervars, 45021 Eadia Polesna RO 02 2750 1147
Fime Edno 1 S50 45000 Candy RO Firs lavarg WiaGahag Fercarts, 45021 Basia Polasne RO 2 5058 1347
Fausamizio e Tine i Wia Ca Migroia Mipova, 534500, 45031 Badia Folesing RO Faursa mizen e fme ¥ WiaiCa Mignola Huova 534-500_ 45021 Badia Polesing R0 Ol A0 20
Pasizione ciente - Iniz 1 Wia Galias Feerarns, 85071 Brog Polasing RO Bosizione cherfe - In@ 145 WigGallao Farans, 8495 45031 BadaFuasing RO 01 3550 074
e Bvoro ViaGaibes Ferrans, L5021 Badia Posesis RO Firne vorg 1 wWiaGamas Fertaris, 1140 455021 BasaPoletina RO G311 )
Pasizions cienle - [niz 3 ViaGalgeo Farrans, Dd0a, 45021 BaciaPolasng RO Posizians chente - Iz 1- WiaZucoheeilicly, B33 45100 Raviga RO 05540 ra e
Frelavoro 1 ia Galdgo Farrans, 1140, 45021 Bacia Foleas RO Fine [avorg 17 Win Zugohecilichy, 8-33_4%100 Rodgo RO 01.5538 373
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Analisi: Azioni / Eventi

Il nostro obiettivo, oltre la localizzazione, e di

poter UTILIZZARE tutti i dati che provengono dai
percorsi e dagli EVENTI abbinati agli stati operativi del
personale operante sul territorio, attraverso la gestione
automatica o manuale :

-ARRIVO DA CLIENTE
“INIZIO LAVORO

“FINE LAVORO

‘MOTORE ACCESO /SPENTO ===
‘PORTELLONE APERTO/CHIUSCE? #
-RICHIESTA SOS y .

EV@MATIC Localizzazione Satellitare
passione _JQ' 'L_
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Analisi dei tracciati e dei Dati generati

dall’intervento
| file generati possono essere esportati e
Gestiti da un semplice foglio di excel o da un
Software gestionale.
Questo permette una corretta analisi e
Gestione delle Attivita’ e dei CENTRI DI Costo

Per essere competitivi €
Necessario iniziare un

percorso di Analisi per | ; - f.
Minimizzare i COSTI di gestione. jj ”HE!

EVOMATIC
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