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Sensor de infrarrojos (2)
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30 ) Nota: el tridngulo rojo A sefiala la
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posicion.
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Nota: el triangulo rojo A sefiala la posicién.
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¢Como hacer la conexion?

IN1 IN2 0 Tal y como se muestra en la

| - imagen, Conecta el sensor
infrarrojo izquierdo en el puerto
IN1 y el derecho en el puerto IN2.

Conecta los dos motores con la
placa base.

e Conecta los portapilas a la placa
base.

DOWNLOAD

Los portapilas suministraran energia cuando se conecten a la placa con el cable de conexién
negro, independientemente de la posicion de sus interruptores.

e Conecta el LED R en el puerto OUT1.
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Enciende la placa, luego pulsa el botén RUN y después el DEL cuatro
veces. La X parpadeard en morado, entonces pulsa RUN para activar el
modo 5 preprogramado.

iEl robot se empezara a
mover!

Cuando algun sensor infrarrojo detecte el borde, el robot se dara la

vuelta.




