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* czujnik inercyjny LSM6DSM firmy STMicroelectronics * szybkosc filtracji Madgwicka pozwala na odwzorowanie
oferujacy wstepna filtracjg oraz kolejkowanie pomiaréw, utozenia rak operatora w czasie rzeczywistym,

* mikrokontroler nRF52 z wbudowanym radiem BLE (ang.
Bluetooth Low Energy) zapewniajacy bezprzewodows i
energooszczedng komunikacje, ktéry dzieki wsparciu dla
technologii DMA oraz FPU pozwolit na znaczne
przyspieszenie obliczer estymujgcych orientacje,

* bezprzewodowos¢ urzgdzenia powoduje, ze praca ze
sterownikiem zapewnia wysoki komfort i pozwala
przechwytywaé nawet najbardziej precyzyjne czynnosci,

* urzadzenie moze pracowa¢ na  pojedynczym
* kodowanie Base64 upraszczajgce komunikacje z natadowaniu baterii nawet do kilku dni,
komputerem PC za posrednictwem portu szeregowego,
* Srodowisko wirtualne dziata ptynnie i stabilnie
jednoczesnie nie zuzywajgc zbyt wielu zasobow
komputera PC, co poszerza zakres platform zdolnych do

uruchomienia systemu.

* biblioteki OpenGL oraz SDL, ktore przy uzyciu jezyka C++
pozwolity opracowaé wydajny silnik generujacy
estetyczng grafike tréjwymiarows.




