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seq prendre piéce

Opésteur
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prendrePiece()
deplier()
ouvrir()
pince ouverte
bras déplié
replier()
bras replié.
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[] seq prendre pigce
- Classes
- Bras
- Opérations
= deplier
= replier
=~ Pince
{1 Opérations
B ouvir
= femer
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= prendrePiece

@ AJ%}M L Jé%rgmt\ﬂc ALC,\W@

o

+ prendrePiece () L

+ deplier ()
+ replier )

1.1
pince

Pince

+ ouviir )
+ fermer ()
7/

\,
@ G_V/f“f’/\ﬁ/\' w ™M.o.o o kCov\c@?{m'm rolst
QL*SQ/X( OLJQF ‘.Jéve
Ouhl s/ Géavan 1 modile ocieté objek

génération d'un MOO o
Général Détails Modéles cible ~ Sélection
© Générer un nouveau modéle orienté objet

Langage objet '@ 4

Mom Conception robot

Code Conception_robot =

Configure les options du modéle.

(O Mettre & jour le modgle orienté objet existant
Modele <Aucun>
Langage obiet

Conserver les modifications
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