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Robot

rizeny mikroprocesorovou jednotkou PIC

napojeny na ROS

univerzalni - mozné pouzit u dalsich robotu
napojeni na jednotku vyssiho rizeni pres USB
integrované zakladni senzory

rychly vyvoj SW prototypu
vzdalené ovladani pres wi-fi
snadné vyuziti mnoha existujicich baliku

schopny operovat vevnitr i venku
diferencialni rizeni
robustni konstrukce

otestovany jizdni vlastnosti
model robotické sekacky travniku



