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1. Technické parametry

	Parametr
	Hodnota
	Poznámka

	Rychlost 
	0,75m/s
	

	
	
	


2. Popis konstrukce

2.1. Úvodem

Robot  Je další generací robotů do soutěžní kategorie Path Follower
2.2. Zapojení modulů
2.3. Mechanická konstrukce

Mechanické konstrukce vychází a minulé generace podvozku robota 3Orbis, jedná se o tříkolý podvozek který se osvědčil jako poměrně snadno skonstruovatelný  v domácích a školních podmínkách a přitom s dobrými jízdními vlastnostmi.
3. Osazení a oživení

3.1. Osazení

3.2. Oživení

3.3. Kalibrace

4. Programové vybavení

4.1. Uživatelský návod

4.2. Popis programu

4.3. Interface

5. Chyby a náměty
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