Step 1: (23/10/2024 10:56:29) Doble clic del usuario con botdn primario en
"Dynamixel Wizard 2 (elemento de lista)", en "Program Manager"
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Captura de pantalla de la accion 1.
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Step 2: (23/10/2024 10:56:34) Clic del usuario con boton primario en "Scan (botén)”,
en "DYNAMIXEL Wizard 2.0 - v2.1.7.7"
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Captura de pantalla de la accion 2.
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Step 3: (23/10/2024 10:56:43) Clic del usuario con boton primario en "[ID:000] XL-
320 (elemento del arbol)", en "DYNAMIXEL Wizard 2.0 - v2.1.7.7"
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Captura de pantalla de la accion 3.
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Step 4: (23/10/2024 10:56:46) Clic del usuario con botén primario en " 0 (elemento
del arbol)", en "DYNAMIXEL Wizard 2.0 - v2.1.7.7"

& DYNAMIXEL Wizard 2.0 - v21.7.7 = o X
Device Control Graph Packet View Tools Help
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Captura de pantalla de la accion 4.
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Step 5: (23/10/2024 10:56:49) Clic del usuario con boton primario en "DYNAMIXEL
Wizard 2.0 - v2.1.7.7"

% DYNAMIXEL Wizard 20 - v2177
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Captura de pantalla de la accion 5.
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Step 6: (23/10/2024 10:56:50) Clic del usuario con botén primario en "DYNAMIXEL
Wizard 2.0 - v2.1.7.7"
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Captura de pantalla de la accion 6.




Previous Next

Step 7: (23/10/2024 10:56:52) Clic del usuario con boton primario en " 0 (elemento
del arbol)", en "DYNAMIXEL Wizard 2.0 - v2.1.7.7"
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Device Control Graph Packet View Tools Help
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Captura de pantalla de la accion 7.
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Step 8: (23/10/2024 10:56:55) Entrada de teclado del usuario en "DYNAMIXEL
Wizard 2.0 - v2.1.7.7 (ventana)", en "DYNAMIXEL Wizard 2.0 - v2.1.7.7" [..]

& DYNAMIXEL Wizard 20 - v2177
Device Control Graph Packet View Tools Help
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Step 9: (23/10/2024 10:56:57) Clic del usuario con boton primario en "DYNAMIXEL
Wizard 2.0 - v2.1.7.7"

% DYNAMIXEL Wizard 20 - V2177 - i\ X
Device Control Graph Packet View Tools Help
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Step 10: (23/10/2024 10:56:59) Clic del usuario con botén primario en "CCW Angle
Limit (elemento del arbol)", en "DYNAMIXEL Wizard 2.0 - v2.1.7.7"
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Step 11: (23/10/2024 10:57:02) Entrada de teclado del usuario en "DYNAMIXEL
Wizard 2.0 - v2.1.7.7 (ventana)", en "DYNAMIXEL Wizard 2.0 - v2.1.7.7" [..]

% DYNAMIXEL Wizard 20 - V2177 - i\ X
Device Control Graph Packet View Tools Help
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Step 12: (23/10/2024 10:57:05) Clic del usuario con botén primario en "DYNAMIXEL
Wizard 2.0 - v2.1.7.7"
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