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Raspberry Pi3

« SoC : Broadcom BCM2837/
Cortex-A53 ARMv8 64bitl.2Ghz
VideoCore IV® 400MHz

« Memory : 1GB DDR2

 Interface : WiFi (IEEES02.11 b/g/n)
Ethernet, Bluetooth 4.1 BLE, USBx4, HDMI,
GPIO, CSI1 %45, DSIEF A, Micro SBL g,

« OS : Raspbian (Debiant{)
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