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cksich
tigt

w
u
rd

e.

●
E
s

ist
n
ich

t
m
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öglich
t

n
ich

t
d
ie

N
u
tzu

n
g

ein
er

K
am

era,
d
ie

an
ein

em
sich

b
ew

egen
d
en

R
ob

oterarm
m

on
tiert

ist.

●
D

ie
H

erstellu
n
g

ein
es
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