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..Der Roboter bewegt sich zur jeweiligen Position des Automatik Schrittes.
..Die Einzelnen Schritte einstellen. Der Roboter lasst sich normal bewegen.
..Eine Pausenzeit nach dem jeweiligen Schitt. 1 Digit entspricht 20ms.

..Dient dem Einstellen der minimalen und maximalen Position der Servos.
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