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ZYX-GS Gimbal Estabilizacdo do Sistema Manual doudso v1.0

1. Introducao

O novo sistema de alto desempenho de precisaoiligstgdio gimbal ZYX-GS de Tarot
oferece dedicado controle eixo independente dedafitiente e eficaz a estabilizar o seu
foto/video com disparos perfeitos e compativel cwsso novo sistema de PTZ eixos e 0
terceiro eixo controlado. A ZYX-GS recursos de leiitzacéo de 3 eixos, 0s ganhos ajustaveis
(PC), modos atitude de bloqueio e modo atitudelisegnto 3-axis gyro e acelerémetro
MEMS, servicos gratuitos de atualizacdo de firmw&éerecendo uma ampla gama de
suporte de servo e um diferencial de preco imblafhagot espera continuar sua tendéncia de
fornecer produtos de qualidade para o Heli e meschtulti-rotor com o menor preco possivel

ZY X-GS fornece dois tipos de modo de controle delslizacéo, que sdo o modo de bloqueio
atitude e modo seguinte (FPV). Estes fazem aplesafiimagens aéreas dos usuarios mais
flexivel e conveniente. ZYX-GS tem diferentes aiigos de controle para a posicao de
servos e servos de velocidade (sem potenciometssy vantagem permite que as pessoas
escolham o modo de controle adequado de acorda@®u tipo de servo.

O sistema de estabilizacdo de gimbal ZYX-GS utia#ta especificacdo de 3 eixos sensor
giroscépio MEMS e 3-eixo sensor acelerbmetro MENI&a de atualizacdo do algoritmo
avancado atitude é de até 800Hz, o que pode pereeatude do gimbal com rapidez e
precisdo. O algoritmo de controle é otimizado @gticacao filmagens aéreas, adaptado ao
clima aspero, e oferece um desempenho estavebakaacins.

ZY X-GS € composta por médulo e médulo de controleehsor, o que simplifica a fiacdo dos
usuarios.

2. Especificacoes

=

. 3-Estabilizacbes de eixo panoramico, rolagem eniacfio.

. Ganhos ajustaveis e exibicdo da atitude em 3D quigado no software do PC.
. Modo de dois controle: modo de bloqueio atitudeoglonseguinte atitud@PV).
. Suporta o modo de taxa de stick e modo de posicéo.

. Tecnologia de sensor: MEMS giroscopio 3 eixos coateadmetro .

. Suporta Gimbal: servo gimbal / Tarot do motor-digumbal (No futuro).

. Suporta servo tipo: 1520/960/760 servo analdgitb29/960/760 servo digital.
. Suporta receptor tipo: receptor convencional/S-BxE312/DSMJI/DSMX.

. Tamanho38 * 29 * 13 mm / 27 * 27 * 9 milimetro

10. Peso: 26g.

11. Suporta RC: PPM/PCM/2.4Ghz.

12. Fornecimento de funcionamento: DC3.5V ~ 9V.

13. Corrente de funcionamento: 60mA.

14. Temperatura de operacgao: -15°C ~65 °C.

15. Max taxa angular: 2000 °/seg.

16. Max aceleracao: 1.
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17.Taxa de atualizacao: 800Hz.
18. Faixa de controle: -45 ° ~ 4%Roll), -180 ° ~ 180 PPan), -135 ° ~ 90 (7Tilt).

3. Conexodes
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4.LED de indicacéo

Amarelo piscar 3 vezes| Inicializagdo com sucesso

Amarelo sélido Inicializagcdo ndo terminou, mantegimbal estatica
Piscar azul Receptor ligado ou software PC conedtaarmal)
LED azul sélida Recebendo er ndo conectado (Normal)

Vermelho intermitente Ocorreu Erro.

5. Instrucdes de configuracao

Passo 1: ZYX-GS montagem

O modulo sensor da ZYX-GS deve ser montado soptataforma de camara do gimbal. Ha
duas formas de montagem: face para cima ou pata. lizssas duas maneiras exigem a seta no
modulo sensor para a direita do gimbal (olhar eéeté& para atras). Por favor, instale o modulo
de sensores na plataforma usando almofada de egpam&e vocé usar grosso almofada de
espuma macia, o modulo do sensor nédo pode permaingrrecisdo os movimentos do gimbal.
O médulo de ZYX-GS controle pode ser montado enfiogea lugar que vocé quiser.

Depois que o modulo de sensor e 0 médulo de centooimontado, vocé pode conecta-los

pelo fio que veio como acessorio.



Traduzido poBruno Rodrigues Nascimentby google.com
multibruno@gmail.com

Passo 2Balanceamento Camera

Monte sua camera, usado para as filmagens na @lat@fdo gimbal, ajuste a posicdo da
camera e configure o gimbal, a fim de equilibraemera no gimbal de tal forma que vocé
pode posicionar a camera em qualquer angulo dgawlainclinacéo, angulo de panoramica e
permanecera estacionaria. Primeiro, vocé deve remav correia de acionamento e
amortecedores dos eixos de inclinacdo, rolagenorgeica do gimbal. Em segundo lugar, é
possivel equilibrar a cdmara para eixo de inclioagjustando a posicdo da camara e a
configuracéo de inclinagao do gimbal. Depois diggwe equilibrar o eixo de rolamento e um
eixo panoramico da mesma maneira. O maior cuidamn equilibrio ird melhorar o
desempenho de estabilizacdo e permitir ajustesadaogmaior. Ao equilibrar a camera
completamente, vocé pode ligar correias e amorteesdio gimbal.

Passo 3ZYX-GS tuning

AVISO: Se vocé usa ZYX-GS na primeira vez, vocédewnectar ZYX-GS software para PC,
e escolher o tipo de servo corretoo e direcdo ssyu@to. Se vocé néo fizer isso, 0S servos
pode colocar toda a sua maquina em risco!

Instale o driver USB no seu computador pela primegz. Conecte 0s servos na portas de
entrada do médulo de controle, e conecte ZYX-GS calbo programador USB e no software
do PC. Abrir ZYX-GS software.exe, programa de safevde configuracdo de execugao. A
interface do programa é a figura a seguir.

4D IY%GS Software VLO [=] =]
[P _ angletime

| TowlGan |0 | apg Nfin | O

[ - : 17 R [ |

| Position Gain U: [0 | Servo Trim 0

; - [ ServoReverse | |
o RC Sensitivity | 0 | |
| lntegral Gain | |0 L
) ServoType | Standard Servo(1320um) [ne|

Velosity Gain IJ— L Control Mode | Attituds locking Mods ||

— Tilt Setting
| & ; -~ Angle Limit
TowlGain [ —— |0 M0 | Mm[0 | [ l
| PosifionGen ([0 | SeoTam [0 | Sl |
.. = [ ServoReverse — Attitude Monitor
ey . RC Seositivity |0 |
Integral Gain IJ——'_G | - | | R0 | Tie |0 Pan |0 [
E SevoTyps | Standard Servo(1520um) s
e [ T — ——h RC Manitor -
Velosity Gain | ————————— |0 | Gontrol Mogs | Attirude locking Mods  [w]| 7 o -
- = | | & e I

pan settng

Standard Servo(1520um) v |

- - : Waite Seitifizs To Flash |
Attitude locking Mode  [we| | = !

ZYX-G5 not conpected!

(1) Selecione a porta COM do software e clique &peh COM Porta ". Depois disso, vocé
pode ligar ZYX-GS. A fonte de alimentacdo deve faZ¥X-GS e servos trabalhar com
seguranca.
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1 om

|
—_— | seoTim |0 JD
r— Servo Reverse
ioaesf i [] |u—| RC Sensitivity |0 i
Servo Type | Standard Servo(1320um) M|
_|

Contro! Mods | Attituds locking Mode [ne]

Tk saied i — —Anglelmit —————
TaalGan  [f———1[0 | |\, o | wmf[oe ] ‘
PosiionGain |0 | SwoTam 0 |

__I RC Sensitivity |—(;_| [] Servo Reverse — Aftitude Monitor

P —— | mafo Jm o mefo ||
Servo Typs St.mdadeervn(ljZ&lm)El = !

Stendard Servo{1320vm) | v |
Attitude locking Mode | we|

(2) Ap6s o processo de inicializagdo, a barra deustdeve mostrar "Todos os parametros
atualizado!" Isso significa ZYX-GS esta ligado amftware com sucesso. Alternar eixo
arbitrario do gimbal, vocé deve ver o movimentogitabal em exibicdo atitude 3D na tela.
Como configuragbes de seguranga, quando ZYX-GS ctash® o programa define
automaticamente o modo de saida servo off.
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Total Gain l:f]:'rfo—| o] -
Position Gain | [ | | semoTim |0
RC Seaisifivity |25

o =15 | .
=== " Gimbal 3D attitade display =
Ve G =0 | pmuiriote [t ]

— Tilt Setfcmg . — —Angle T S
TolGain  —f f———— [0 | M (2 | Mo |20 | ‘
Position Gain -:[j:- 70 SevoTtim  |-120 |

,_| Servo Reverse — Aftitude Maonitor

L : e — RC Sensitivity |25
e ([ | 2 'tm cm o

All parameters updated! |

(3) Vocé deve selecionar a posigcdo correta de mgentado moédulo sensor de direcdo em
"Sensor Module Mount" de acordo com a etapa 1.dznécé deve observar "3D Attitude
Display" se esta refletindo o movimento verdade&mera.

ServoType | Velocity Servo(1320um) [»e]

Control Modz |..3.::::' 2 locking Mods

it Setfcing ; ——  [Anglelimit ———
sl G ‘=U='|4° | M (20 | M [20 |‘
Position Gain -——{ |- | T0 SevoTem | -120 |

|—| [¥] Servo Reverse — Attitude Monitor
‘ Roll [21 |7t (124 | P |o_s | ‘

All parameters updated! |
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(4) Conecte o seu receptor na porta de entradaeadptor ZYX-GS ", e selecionar o tipo de
receptor correto no programa de configuracdo. Quantipo de receptor for alterado, vocé
deve clicar em "Gravar configuracdes para Flashgiracie ZYX-GS:

DSM2-1: transmissor DX7 etc (Binding por 6 ou 7 aiameceptores)

DSM2-2: transmissor DX8, DSX9 etc (Binding por 67buanais receptor)

DSM2-3: transmissor DX8, DSX9 etc (Binding por ®ais receptor)

DSM2-3: transmitter com DM8, DM9 médulo. (Bindingn® ou 7 canais receptor )

DSMJ: transmissor € o formato DSMJ. (Binding pelo receptonbinado)

DSMX-1: transmissor estd DX 8, etc (11ms modogadéo pelo receptor combinado)
DSMX-2: transmissor € DX 8, etc (22ms modo, se ligam peptor combinado)

) TGS Software V1.0 E @
Roleg ‘ 30 Aftitude Display
E - . AngleLimit = '
TomiGem = | |0 e 20 M| 20

Brshencan :L': 0 | Servo Trim 0 |
——— [¥] Servo Reverse
RC Semsitivity | 23

ServoType | Velocity Servo(1520um) [ne]|

Integral Gein ~{———— |15

Velocity Gain |]: ..g Conteol Mode. |[Atfitnd

— Tilt Setting Angle mit
TolGam  —{—— b Max (20 | Min |20
Position Gain —— | [0 | SevoTam |20 |
. oo ¥ servoReverse — Aftitude Monitor

) —  RC Sensitwity |23

Integral Gainn ——| | |0 g —— | Rol |21 | Tt (224 | Pa (08
= 7 ServoType | Velocity Servo(1520um) ||

; . 1 = - E— RC Monitar -

Velocity Gain U:u 0 : | Attiruds lockine 5 . 4 . .
elocity | | Eontrol Mods | 1110z [ocking Mo | R0 = 0 o 2l o

Pan Setting  ngletimit = (TR MR 02 [ mod3 | Mdose st ©

Valocity Servo{1520um) [we]

e bociing Mos= | e | it sitngs ToFiash |
- o

All parameters updated!

(5) Depois de selecionar o tipo de receptor ecrdY X-GS, a janela Ihe dard uma
visualizagcdo em tempo real para todos os canasitiada.

R: (roll) rolagem do canal de entrada . T: (tift}linacdo do canal de entrada

P: (pan) panoramico do canal de entrada

C: canal de controle remoto infravermelho do olatarala camera

Modo Switch: modo RC canal de entrada do internugtiok radio. Recomendamos o uso de
um interruptor de trés estado como o0 modo de miglaanal stick.

Modol: Modo de taxa de vara

Modo2: Modo de taxa de vara (Panoramico servoghedd, usado para gimbal com o trem de
pouso)

Mode3: modo de posicao vara
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ToiaiGain :D:. el
PostionGan —{ [ ||
Tntegral Gain. = f———— 5]
iy [ |

— Tilt Setting

s —f————— [0 |
Position Gain - |—————— |E
Integral Gain -=D: £l

— Angle Limit
Max |2 |

Servo Trim

All parameters updated!

— Attitude Monitor
‘ Roll |21 | Tk |24 | Pan (08 | ‘

(6) Selecione o tipo de servo e modo de contro¥eX-S suporta 1520/960/760 servos
standard e 1520/960/760 servos de velocidade (s¢em@bmetro). Se os seus gimbal tem
potencibmetros instalados ou servos tém potencidméiternos, vocé deve escolher "servo
standard" no programa de configuracdo. Se o sebagjindio tem potencidmetros instalados e
servos ndo tém potencidmetros internos, vocé desgwlreer "servo de velocidade".

Recomendamos o uso de servos de velocidade pasaummiexcelente desempenho de
estabilizacdo. Quando o tipo de servo é "servodmddexistem dois modos de controlo a
serem escolhidos (modo de blogueio e de atitudaatto seguinte). Quando o tipo de servo

€ "servo velocidade", apenas "modo de bloqueiodsitpode ser escolhido.
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‘Min |20 [ ‘

£

Velosity

Servo Trim Ir
e ———— [¥] Servo Reverse
. : RC Sensitivity |25 |
Integral Gain =|_J |D | [Velacity Servo(1520um) [we]|
ServoType | Veosy Srolis2m) ]
Veosity G ———10 || oo [Astitode locing Made_ |
—Tilt Setting
; _ — Angle Limit e
Total Gain .=U=.|40_| ‘szilo | M |20 |‘
rucecSEIECE — SEIVO| srotm |1
o [ ServoReverss
5 RO Sensitivity |23 |
Integral Gam ':ﬂ

All parameters updated!

— Attitude Monitor
‘ Roll |21 | Tk |24 | Pan (08 | ‘

(7) Estabeleca limites angulares. Vocé pode limgaéngulo de rolagem e éangulo de
inclinacdo baseado em sua necessidade. Rolar diraitgulo intervalo é -45 © ~ 45 ©, os
limites de &ngulo de inclinagdo intervalo é -135 90 °, os limites de rotacdo de angulo
aberto ndo sdo neste momento. AVISO: Quando adatitio gimbal ndo esta na faixa de
limites, ZYX-GS ir4 definir o0 modo de saida senaft para a seguranca. Quando vocé
configura ZYX-GS no primeiro tempo, vocé deve eskater limites angulares com valores

mais baixos.
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Total Gain.

Position Gain | ]: HO_|
Tntegeal Gain .:D=. |'lj |
Velocity Gain [f—o— [0 ]

o |

|

" [¥] Servo Reverse
RC Sensitivity | 23

e
Servo Type | Velocity Servo(1520um) ]

Control Modz |.3.:::' ade |ocking Mode
— Tilt Setting . —Tr Angle e
Total Gain ; . == 40 | Max |20 M |20 | ‘
Eat angle I|m|t:\% ENNLE
Position Gain 70 Servo Teim !_120 |

All parameters updated!

— Attitude Monitor
‘ Roll |21 | Tk |24 | Pan (08 |
O 0N O Om

(8) Conjunto servo trim, direcéo servo e sensiadiel RC. Quando vocé quiser ajustar servo
trim, vocé deve definir o modo de saida do servfeiback off". Servo faixa de entrada da
trimagem é de -500 ~ 500. A direcdo do servo pateescolhido clicando em "Reverse
Servo". RC Sensibilidade reflete a velocidade deimento do gimbal quando vocé mover
os sticks do RC.

Integral Gain qj:- |'1j |

SevoTim |0 |
———— [¥] Servo Reverse
RC Sensitivity | 25

0 sty [V St o]
i |0 | s |.é.::;
— Tilt S
et servo tri im,— FE
Max | 20 Min | -20
IRC sensitivity [T 2 =
nSItIV S I23_| [¥] Servo Reverse

Wise@voﬁﬁme_t

All parameters updated!

— Attitude Monitor
‘ Roll |21 | Tk |24 | Pan (08 | ‘
— RC Monitar

‘om @
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(9) Ajustar os ganhos em cada eixo. Em primeiraiudefinir todos os ganhos (total, de posicéo, de
integral, de velocidade) para um valor baixo, €g&ra o ajuste de inclinagdo, aumentar os ganhos de
posicdo até que a inclinacdo estabiliza de forrtisfaria. Se a balanca de balanceiro, isso signifue

0s ganhos sdo demasiado elevados, e, se 0s moegmdngimbal suave mas muito lento, isso significa
gue os ganhos sdo muito baixos. O ponto-chave érgamos ganhos até o gimbal agitar, e, em seguida,
diminuir o valor até gimbal ficar estavel. Se aimd® € o gimbal sacode até que os ganhos de posicao
atingir 255, o que significa que os ganhos aindanséito baixos, vocé pode aumentar ganhos totas. O
ganhos integrais corrigir a esquerda sobre o aremdp a aeronave esta se movendo. Ele vai manter a
camera mais no nivel médio, mas adicionar um palgceuperacdo quando a parada da aeronave em
movimento. Os ganhos de velocidade ajudar a ansortscilacdes vocé pode ver o efeito que eles tém,
aumentando o ganho de posicao até que o gimba fitptavel. Aumentando a velocidade de ganho ira
reduzir a magnitude até um certo ponto, em seguidao os ganhos de obter maior ira comegar a
contribuir para a instabilidade. Para a configuvagé rolagem e configuracdo panoramica, basta tazer
mesmo ajuste em cada um..

¥ DN-GS Sofware V1O =] =]
" Rel cettng 3D Attitude Display

- - . Angle Limit
TotalGan | 30 N 20 in |20

Position Cain :U: 0 W ServoTrm 0

fe— Servo Reverse
RC Semsitivity | 23

Integral Gain o ' |15 |
Velocity Gain |]— |9 Control Mode. | Attituds [ocling

— Tilt Setting

ServoType | Velocity Servo(1520um) [ne]|

[~ Angle Limit

Total Gam  — b Max (20 | Min |20

Hosihion Cat S@[Fg%ﬁ% 70 | seoTim |20 |

. [ ServoReverse |~ Attitude Monitor
RC Sensitivity (23 |

el Gan | | % . d _ .l Roll [-21 | Tt |24 | Pm |08
= 7 ServoType | Velocity Servo(1520um) || -
; . 1 = - E— RC Monitar -
Velocil = U:u 0 T [ 4 ttitga o i ; ; : .
elocity Gainn | | ControiMods | it iocking Moge | R 0 =0 B =0

T — B TN 42 [ nod3 | atodesich ©

|| oOpeacomPor
| Waite Seitinies ToFlash |

All parameters updated!

(10) Definir o modo de saida do servo. Modo deas8iervo é usado para manter seguro
gimbal quando for configurar ZY X-GS.

Servo off mode:Servo modo off: ZYX-GS desliga o sinal de saidaeélvo.

Servo on modeServo em modo: ZYX-GS saidas de sinal servo, mesteento, o sistema de
estabilizacdo do gimbal estara funcionando.

Feedback off modeZYX-GS desliga retorno do sensor de posicao, nmakaaera sinal
PWM. Este modo é usado para trimagem dos servos.

AVISO: (a) Quando o modo de saida de servo € "Seff/p vocé pode definir forma de
montagem do mddulo sensor. (b) Quando o modo da daiservo é "Servo on" ou "Feedback
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off", h& duas situacdes ZYX-GS o sinal de saidaatwo sera automaticamente desligado.
Primeira situacdo: o ganho total € zero ou oué® ganhos sdo iguais a zero em qualquer eixo.
Segunda situacao: a atitude atual do gimbal nGoresfaixas de limite de angulo. Quando
vocé precisar da atuagédo de um servos, vocé déwe devalor de ganhos diferente de zero,
manter o nivel de gimbal e certifique-se 0 modelossr montado corretamente.

PostionGein —| |4 | SeoTam 0 |

oo m— Servo Reverss

Integral Gain .:D:. |lj—| RC Sensitivity |23

———
Servo Type | Velocity Servo(1320um) E|

Velooety: e D=' |°—| Control Mods |.é.::: = locking Mods

i ; — —Anglelimit ————
TolGain  —f f———— [0 | ‘szj_io | w20 ] ‘
Position Gain .:U:. 70 SercoTiim |20 |

) ) [ — Servo Reverse — Attitude Monitor

‘ Roll |21 | Tk |24 | Pan (08 |

All parameters updated! |

(11) Write Settings To Flash. Ap6s o final de cguafacédo, clique em "Write Settings To
Flash". Quando vocé escreve flash de sucesso nfiguacdes sdo salvas na ZYX-GS. Da
proxima vez, quando vocé reiniciar ZYX-GS, essasifigaracbes sdo carregados
automaticamente
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. fa __[' Min |20 __[ ‘
PostionGain || |40 | SeoTam |0 |
T oy | D semoRevese

snpits 5] RC Sensitivity
Veosty Gain F——=1 |
— Tilt Setting

. : .~ Angle Limit ——————
ToulGain  —{f——— |90 | ‘szjzo | |20 | ‘
Position Gain - |—————— [0 | Seotem [120 |

_ ) ﬁ Servo Reverse — Attitude Monitor

g Gan ——| | |0 | S . ‘ Rotl [21 |7k [24 | Pan [08 | ‘
: : ServoTyps | Velocity Servo(1520um) v _ !

Velocity Gain %| 0 t;mmhlm| Attituds locking Mods

All parameters updated! |

(12) atualizacdo de firmware. Em primeiro lugarc&aeve selecionar a porta COM correta,
cliqgue em "Open Firmware", escolha o arquivo dm¥are que deseja atualizar (n&o clique
em "Open Porta"). Depois disso, clique em "Staigrdge” e, em seguida, ligue ZYX-GS.
Quando a barra de progresso terminar, isso sigraficalizacao de firmware é bem sucedida.
Apés a atualizacédo de firmware acabado, vocé pldesaporta COM para conectar ZYX-GS
para o programa de configuracdo. A nova versadarghovbre pode ser visto na janela.

AVISO: Antes de atualizar o firmware, vocé deveocdesctar servos de ZYX-GS.
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Servo Type | Standard Servo(1320um)

Contro! Mods | Attituds locking Mode [ne]

it Setfcing i —  —Angle Umit———
o —— T el
Position Gainn |- |0 SevoTem |0
—— [ Servo Reverse — Attitude Monitor
P i’ R{) itivity —G . .
gl Gan [ 0| /| : ‘ Roll [0 [Tt [0 | Pw O |‘
- 5 SsmoTyps | Standard Servo(1520um) s

| Attiruds locking Mode [

——om
o
i [0
e

Position Gain Ej

o
g [[] Servo Reverse
RC Sensitivity |0

Servo Type | Standard Servo(1320um)

Contro! Mods | Attituds locking Mode [ne]

_T”tgﬂfing i — [~ Angle Limit ———————

ToulGain [————1[0 | [y A [0 ‘

Position Gainn |- |0 SevoTem |0 |

- | [ ServoReverse — Attitude Monitor
N RC Sensitivity | 0 ' i
megalGain [0 | o _| : ‘ Rofl [0 [Tt [0 | Pwm [0 | ‘
: : ServoType | Standard Servo(1320um) || :
i “Re

Attitude locking Mode [we]|
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- ; -  Angle mit
ToblGam | 0 | ‘m;o—
PostionGein |~ |0 | SeoTam 0
Snpuis 8 |0—| RC Seusitivity | 0
~ ServoType | Standard Servo(1520um) @|
Veosity Gain [ [0 Controf Mods | Attituds locking Mode [
— Tilt Setting
. i - —Angle Limit =
Total Gain | o] Mx [0 | mMm[o | ‘
Position Gain || [0 | Seeton o
S rﬁ | [] Servo Reverse — Attitude Monitor
el Gan [ |o | Seasitvity ‘ mto  |mk o | Palo | ‘
; Sarvo Typs [ Standsrd Servo{1 320um) v !
e s e— : ~ RC Monitar
Vet G | o | Wm| Attirude lociing Mods ul %J 0 | To [Elo [Felo |
: ting [‘mod1 | mod2 | mod3 '

o

e locking Mode  [we]

Informacg0des adicionais

Se o0 seu gimbal ndo sao produtos de tar6, vocéadetricar-se de direcbes dos servos estédo
corretos, os ganhos e limites de angulo séo adequatdes de montar a camera.

Se 0s seus servos sao servos de velocidade (senti@obetro), certifique-se o sinal de saida
dos servos pode ser desligado quando vocé clicafi@ervo”. Se estes servos ndo pode ser
desligado, vocé deve desligar ZYX-GS parar sereogabalho quando vocé precisa servo
modo off em procedimento de configuracao



