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begin()
Inicializa la comunicacion serial del arduino.

begin(baudRate);
begin(baudRate, dataControl)

version SoftSerial:

begin(baudRate, RxPin, TxPin)
begin(baudRate, RxPin, TxPin, dataControl)

buadRate — velocidad de la transmision serial en bps

dataControl — pin de control para la transmision y recepcionde datos
RxPin — pin para la recepcion de datos

TxPin — pin para la transmision de datos

Dynamixel.begin(1000000);
Dynamixel.begin(1000000, 2);

Version SoftSerial:

Dynamixel.begin(1000000, 2, 3);
Dynamixel.begin(1000000, 2, 3, 4);



ping()

Envia un pregunta de estado al servomotor.
ping(ID);

ID — numero de identificacion del servomotor

-1 si no hubo respuesta del servomotor
-# el error encontrado en servomotor llamado

Dynamixel.ping(1);

reset()

Regresa a los valores de fabrica del servomotor.
reset(ID);

ID — numero de identificacion del servomotor

-1 si no hubo respuesta del servomotor
-# el error encontrado en servomotor llamado

Dynamixel.reset(1);



setID()

Cambia el ID del servomotor.

setID(ID, newID);

ID — numero de identificacion del servomotor
newlID — nuevo ID del servomotor

-1 si no hubo respuesta del servomotor
-# el error encontrado en servomotor llamado

Dynamixel.setID(1, 2);

setBD()

Cambia el Baud Rate del servomotor.

setBD(ID, baudRate);

ID — numero de identificacion del servomotor
buadRate — velocidad de la transmision serial en bps

-1 si no hubo respuesta del servomotor
-# el error encontrado en servomotor llamado

Dynamixel.setBD(1, 115200);



move()

Mueve el servomotor a la posicion indicada.

move(ID, Position);

ID — numero de identificacion del servomotor
Position — posicion del servo de 0 a 1023 (0 a 300 grados)

-1 si no hubo respuesta del servomotor
-# el error encontrado en servomotor llamado

Dynamixel.move(1, 512);



moveSpeed()
Mueve el servomotor a la posicion indicada a la velocidad indicada.
moveSpeed(ID, Position, Speed);

ID — numero de identificacion del servomotor
Position — posicion del servo de 0 a 1023 (0 a 300 grados)
Speed — velocidad a la que se movera el servo 0 a 1023

-1 si no hubo respuesta del servomotor
-# el error encontrado en servomotor llamado

Dynamixel.moveSpeed(1, 512, 1023);



moveRW()

Guarda la instrucciéon que mueve el servomotor a la posicién indicada .

moveRW(ID, Position);

ID — numero de identificacion del servomotor
Position — posicion del servo de 0 a 1023 (0 a 300 grados)

-1 si no hubo respuesta del servomotor
-# el error encontrado en servomotor llamado

Dynamixel.moveRW(1, 512);



moveSpeedRW()

Guarda la instruccion que mueve el servomotor a la posicién indicada a
la velocidad indicada.

moveSpeedRW(ID, Position, Speed);

ID — numero de identificacion del servomotor
Position — posicion del servo de 0 a 1023 (0 a 300 grados)
Speed — velocidad a la que se movera el servo 0 a 1023

-1 si no hubo respuesta del servomotor
-# el error encontrado en servomotor llamado

Dynamixel.moveSpeedRW(1, 512, 1023);



action()

Ejecuta la instruccién guardada en el servomotor.

action();

ninguno

-1 si no hubo respuesta del servomotor
-# el error encontrado en servomotor llamado

Dynamixel.action();

setEndless()

Activa o desactiva el modo rotacidon continua en el servomotor.

setEndless(ID, Status);

ID — numero de identificacion del servomotor
Status — enciende o apaga el modo Endless (ON o OFF)

-1 si no hubo respuesta del servomotor
-# el error encontrado en servomotor llamado

Dynamixel.setEndless(1,0N);



turn()

Hace girar el servomotor hacia la derecha o a la izquierday ala
velocidad indicada solo si esta en el modo de rotaciéon continua.

turn(ID, Side, Speed);

ID — numero de identificacion del servomotor
Side — direccién en la que va a girar (RIGTH o LEFT)
Speed — velocidad a la que se movera el servo 0 a 1020

-1 si no hubo respuesta del servomotor
-# el error encontrado en servomotor llamado

Dynamixel.turn(1, LEFT, 1000);



torqueStatus()

Activa o desactiva el torque en el servomotor.

torqueStatus(ID, Status);

ID — numero de identificacion del servomotor
Status — enciende o apaga el toque (ON o OFF)

-1 si no hubo respuesta del servomotor
-# el error encontrado en servomotor llamado

Dynamixel.torqueStatus(1, ON);

ledStatus()

Enciende o apaga el LED de la parte trasera del servomotor.

ledStatus(ID, Status);

ID — numero de identificacion del servomotor
Status — enciende o apaga el LED (ON o OFF)

-1 si no hubo respuesta del servomotor
-# el error encontrado en servomotor llamado

Dynamixel.ledStatus(1, ON);



setTempLimit()

Configura una temperatura maxima de operacion en el servomotor.

setTempLimit(ID, Temperature);

ID — numero de identificacion del servomotor
Temperature — la temperatura maxima a la que trabajara el servomotor

-1 si no hubo respuesta del servomotor
-# el error encontrado en servomotor llamado

Dynamixel.setTempLimit(1, 80);



setAngleLimit()

Configura un angulo maximo CW y CCW de operacion del servomotor.

setAngleLimit(ID, CW, CCW);

ID — numero de identificacion del servomotor
CW - angulo maximo hacia las manecillas del reloj
CCW - angulo maximo en contra de las manecillas del reloj

-1 si no hubo respuesta del servomotor
-# el error encontrado en servomotor llamado

Dynamixel.setAngleLimit(1, 45, 45);



setVoltageLimit()

Configura un voltaje minimo y maximo de operacion en el servomotor.
setVoltageLimit(ID, minVoltage, maxVoltage);

ID — numero de identificacion del servomotor
minVoltage — voltaje minimo de operacion del servomotor
maxVoltage — voltaje maximo de operacion del servomotor

-1 si no hubo respuesta del servomotor
-# el error encontrado en servomotor llamado

Dynamixel.setVoltageLimit(1, 70, 160);



setMaxTorque()

Configura un torque maximo en el servomotor.

setMaxTorque(ID, maxTorque);

ID — numero de identificacion del servomotor
maxTorque— torque maximo del servomotor (0 a 1023)

-1 si no hubo respuesta del servomotor
-# el error encontrado en servomotor llamado

Dynamixel.setMaxTorque(1, 1023);

setSRL()
Configura el Status Return Level del servomotor.
setSRL(ID, SRL);

ID — numero de identificacion del servomotor
SRL — ( 0 Return none ), ( 1 Return read ), ( 2 Return all )

-1 si no hubo respuesta del servomotor
-# el error encontrado en servomotor llamado

Dynamixel.setSRL(1, 2);



setRDT()

Configura el Return Delay Time del servomotor.

setRDT(ID, RDT);

ID — numero de identificacion del servomotor
RDT - tiempo de regreso de informacion (0-255)*2us

-1 si no hubo respuesta del servomotor
-# el error encontrado en servomotor llamado

Dynamixel.setRDT(1, 255);

setLEDAlarm()

Configura la alarma LED del servomotor.

setLEDAlarm(ID, LEDAlarm);

ID — numero de identificacién del servomotor
LEDAlarm — alarma de LED (0 a 255)

-1 si no hubo respuesta del servomotor
-# el error encontrado en servomotor llamado

Dynamixel.setLEDAlarm(1, 255);



setShutdownAlarm()

Configura la alarma de apagado del servomotor.

setShutdownAlarm(ID, shutdownAlarm);

ID — numero de identificacion del servomotor
shutdownAlarm — alarma de apagado (0 a 255)

-1 si no hubo respuesta del servomotor
-# el error encontrado en servomotor llamado

Dynamixel.setShutdownAlarm(i, 255);



setCMargin()
Configura el Compliance Margin del servomotor.
setCMargin(ID, CWCM, CCWCM);

ID — numero de identificacién del servomotor
CWCM — CW Compliance Margin (0 a 255)
CCWCM - CCW Compliance Margin (0 a 255)

-1 si no hubo respuesta del servomotor
-# el error encontrado en servomotor llamado

Dynamixel.setCMargin(1, 1, 1);



setCSlope()

Configura el Compliance Slope del servomotor.

setCSlope(ID, CWCS, CCWCS);

ID — numero de identificacion del servomotor
CWCS — CW Compliance Slope (0 a 255)
CCWCS — CCW Compliance Slope (0 a 255)

-1 si no hubo respuesta del servomotor
-# el error encontrado en servomotor llamado

Dynamixel.setCSlope(1, 64, 64);



setPunch()

Configura el Punch o corriente maxima del servomotor.

setPunch(ID, Punch);

ID — numero de identificacion del servomotor
Punch — corriente en el servomotor (0 a 1023)

-1 si no hubo respuesta del servomotor
-# el error encontrado en servomotor llamado

Dynamixel.setPunch(1, 1023);



moving()

Verifica o lee si el servomotor esta en movimiento.
moving(ID);

ID — numero de identificacion del servomotor

-1 si no hubo respuesta del servomotor

-# el error encontrado en servomotor llamado

0 si el servomotor no se encuentra en movimiento
1 si el servomotor aun esta en movimiento

int var = Dynamixel.moving(1);



RWStatus()
Lee el estado de REG_ WRITE del servomotor.
RWStatus(ID);
ID — numero de identificacion del servomotor

-1 si no hubo respuesta del servomotor

-# el error encontrado en servomotor llamado

0 si el servomotor no tiene una instrucciéon guardada
1 si el servomotor tiene una instruccion guardada

int var = Dynamixel. RWStatus(1);

lockRegister()

Bloquea los registros del 24 al 35 del servomotor.
lockRegister(ID);

ID — numero de identificacion del servomotor

-1 si no hubo respuesta del servomotor
-# el error encontrado en servomotor llamado

Dynamixel.lockRegister(1);



readTemperature()

Lee la temperatura interna del servomotor.
readTemperature(ID);

ID — numero de identificacion del servomotor

-1 si no hubo respuesta del servomotor
-# el error encontrado en servomotor llamado
# temperatura interna del servomotor

int var = Dynamixel.readTemperature(1);

readVoltage()
Lee el voltaje de alimentacion del servomotor.
readVoltage(ID);
ID — numero de identificacion del servomotor

-1 si no hubo respuesta del servomotor
-# el error encontrado en servomotor llamado
# voltaje de alimentacion del servomotor

int var = Dynamixel.readVoltage(1);



readPosition()

Lee la posicion en la que se encuentra el servomotor.
readPosition(ID);

ID — numero de identificacion del servomotor

-1 si no hubo respuesta del servomotor
-# el error encontrado en servomotor llamado
# posicion del servomotor

int var = Dynamixel.readPosition(1);

readSpeed()

Lee la velocidad en rpm del servomotor.
readSpeed(ID);

ID — numero de identificacion del servomotor

-1 si no hubo respuesta del servomotor
-# el error encontrado en servomotor llamado
# velocidad en rpm del servomotor

int var = Dynamixel.readSpeed(1);



readLoad()

Lee la corriente utilizada por el servomotor.

readLoad(ID);

ID — numero de identificacion del servomotor

-1 si no hubo respuesta del servomotor
-# el error encontrado en servomotor llamado
# corriente utilizada por el servomotor

int var = Dynamixel.readLoad(1);



