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Este montaje te valdrd para este robot
y para el siguiente, por lo que no lo
\_  desmontes al terminar. Y,
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¢Como hacer la conexion?

Motor O1

motores, de manera
que el conector rojo
del motor 1 vaya con
el conector rojo del
motor 2y, viceversa,
el conector negro del
motor 1 vaya con el
conector negro del
motor 1.

Si los inviertes lo Unico
que cambiara es el
sentido de giro.




