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SBC UP2 board
CPU N4200, RAM 8GB,
SSD 128GB, Win 10
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Robotour marathon




Robotour marathon




Robotour marathon

 Lokalizace na ceste —0:10
* Nahla prekazka — 1:05



Vypadek AHRS — 6:47




Chyba detekce okraje vozovky — 7:49




Chyba mapoveho podkladu —53:30




| bez AHRS robot udrzel smeér — 1:04:54







A jak jezdi vam?



