0. verwalte
Simulation

1. verwalte NAO

J 1

1.1. verwalte
Gelenke

J{

(

1.1.1 gib Winkel des
Gelenks aus

]

1.1.2 verandere
Winkel des Gelenks

T

1.1.1.1 gib Winkel
des Gelenks des
linken Arms
(LEllbowYaw,
LElIbowRoll,
LWristYaw, LHand)
aus

1.1.1.2 gib Winkel
des Gelenks des
rechten Arms
(RElIbowYaw,
RElIbowRoll,
RWristYaw, RHand)
aus

1.1.2.1 veréndere
Winkel des Gelenks
des linken Arms
(LEllbowYaw,
LElIbowRoll,
LWristYaw, LHand)

1.1.2.2 veréndere
Winkel des Gelenks
des rechten Arms
(RElIbowYaw,
REllbowRoll,
RWristYaw, RHand)

]

1.2. verwalte
Korperteile

1.2.1. zeichne
Kérperteile

J 1

2. verwalte Welt

3. verwalte
Steuerung

—

2.1. Zeichne Welt

3.1 pausiere
Simulation

3.2 andere Kamera

1.2.1.1 Zeichne
linken Arm
(Bizeps,Ellenbogen,
Vorderarm, Hand)

1.2.1.2. Zeichne
rechten Arm
(Bizeps,Ellenbogen,
Vorderarm, Hand)




