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Not&: Triunghiul rosu A indic3 pozitia.
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Not&: Triunghiul rosu A indica pozitia.
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Nota: Triunghiul rosu A indica pozitia.
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Cum se conecteaza?
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Conecteaza senzorul cu infrarosu din stanga la portul IN1 si pe
cel din dreapta la portul IN2, asa cum ti se arata mai sus.

@ Conecteaza motorul la placa de baza.

9 Conecteaza acumulatorii la placa de baza, dupa cum ti se
arata in imagine.

Acumulatorii vor furniza energie cand sunt conectati la placa prin cablul negru,
indiferent de pozitia intrerupatoarelor.
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Pune robotul in interiorul cercului.

Porneste placa de baza apasand POWER, apoi apasa RUN, apoi DEL
de patru ori. X va palpéi intr-o culoare violet, apoi apasa RUN pentru

a activa modul 5.

Robotul incepe sa
functioneze.

Céand oricare dintre senzorii cu infrarosu detecteaza linia neagra,
robotul se va intoarce in interiorul cercului.
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