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Caja (primera parte)




Antebrazo

* Estas piezas deberian entrar por encarne
y no necesitar tuerca {en ese caso, tornillos

de 10 mm son suficientes), de no ser asi, no

apretar demasiado y colocar silicona en las

puntas.




Caja (segunda parte)

Tornillo de
acople

* Este tornillo de acople debe asegurarse
antes que el tornillo M3, aprovechando
el hueco para pasar el destornillador.




lo de acople

* Ajustar la caja paralela a la base
con el servo en 90 grados.

*Es posible que los tornillos
entren en direccion opuesta

y/o sin tuercas.
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