
tourelle_footprint

tourelle_footprint_joint

xyz: 0 0 0 
rpy: 0 -0 0

base

shoulder_base_Zjoint

xyz: 0 -0.01 0.1 
rpy: 0 -0 0

shoulder

canon_shoulder_Yjoint

xyz: 0 0.025 0 
rpy: 0 -0 0

canon


