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La conexidén del sensor de

infrarrojos al portabaterias es:
el cable negro al "-", el cable
rojo al "+" y el blancoa "S".

El rojo del cable del motor se
conecta con el +y el negro
con el -, lo que haré que
nuestro robot avance hacia
delante.

IMPORTANTE: Cuando no
uses el robot, desconecta el
sensor infrarrojo para evitar
que las pilas se agoten.
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