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+ getAngles( in Name: String, out Winkel: Real)
+ openHand( in nameHand: String)
+ closeHand( in nameHand: String)
+ setAngles( out Name: String, in Winkel: Real)
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+ KameraVerschieben()
+ KameraDrehen()
+ KameraZoomen()
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+ pausiereSimulation()

+ steuereNAOTastatur( in null: String)
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NAO besteht aus 8
Gelenken, die 8
Koerperteile
verbinden, wobei die
Hand beides ist
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£ Gelenk + koerpejtefl «context»
£ - minWinkel: Real [1] Q Koerperteil
EL - maxWinkel: Real [1] 1 - xPosition: Real [1]
L - aktuellerWinkel: Real [1] 1 - yPosition: Real [1]
+ gelenk [E1, - zPosition: Real [1] ’
1..2 &1, - xRotation: Real [1]
1  [EL - yRotation: Real [1]
.| €1, - zZRotation: Real [1]
+ koerperteil == "< :
P [EL - masse: Real [1]
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{7} Constraint6
{{OCL}
self.aktuellerWinkel<=self
maxWinkel and
self.aktuellerWinkel<=self
minWinkel and
self.minWinkel<=self.max
Winkel}

Ein Koerperteil kann durch 3
Raumkoordinaten und 3
Rotatationsachsen beschrieben werden
Die Masse ist wichtig, um die Tragheit der
einzelnen Koerperteile zu bestimmen

{=: Constraint7
{{OCL} self.xRotation >=0
and self.xRotation<360 and
self.yRotation >=0 and
self.yRotation<360 and
self.zRotation >=0 and
self.zRotation<360 and
self.masse>=0}
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