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Nota: el tridngulo rojo A sefiala la posicién.
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¢Como hacer la conexion?
*_*

Como se muestra arriba, conecta el sensor infrarrojo izquierdo
en el puerto IN1 y el derecho en el puerto IN2.

Conecta los portapilas con la placa.

Los portapilas suministrardn energia cuando se conecten a la placa con el cable negro,
independientemente de la posicién de sus interruptores.

9 Conecta los dos motores con la placa base tal y como se muestra.
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Coloca la locomotora en el circuito. Debes situar la linea negra entre
los dos sensores infrarrojos.

Enciende la placa pulsando POWER, luego pulsa RUN vy, después,
DEL tres veces. La X parpadeara en color amarillo, entonces pulsa
RUN para activar el modo 4.

La locomotora se pondrd en marcha siguiendo la linea.
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