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NOTA
Il n’est pas possible de donner ici une régle de polarité pour le cablage des moteurs.

En effet selon les séries approvisionnées, les reperes des bornes en faces arrieres des moteurs peuvent étre différents.

Il convient donc de tester le premier exemplaire de série pour fixer la consigne de polarité afin que le robot avance correctement.
Le cablage sur bornier permet d’inverser facilement les polarités des moteurs.
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