Voiture Autonome _ version nRF24 / ALIMENTATION

Pilotage Voiture Autonome avec RN42 / nRF24 / Lidar / 6 capteurs
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Voiture Autonome _ version nRF24 - Lidar/ Capteurs IR

- Communication RF
- Motorisation

Pilotage Voiture Autonome avec RN42 / nRF24 / Lidar / 6 capteurs
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Voiture Autonome _ version nRF24

Pilotage Voiture Autonome avec RN42 / nRF24 / Lidar / 6 capteurs
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Pilotage Voiture Autonome avec RN42 / nRF24 / Lidar / 6 capteurs
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