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indiquée par une seconde pluralité de marques a

partir de ladite seconde position relative soit at-

teinte, puis changement de la commande dudé- 25

placement vers un premier profil de commande

de positionnement prédéterminé qui se termine

dans une commande 2 verrouillage d'arrét dans

ladite seconde position relative, ladite seconde

pluralité étant inférisure audit premier nombre 30

mais supérieure a deux; et

sl ledit nombre est inférieur audit premier

nombre, alors déplacement relatif desdits objets

en utilisant un second profil de commande de po-

sitionnement prédéterminé incluant une pente 35

négative par rapport audit premier profil de

commande de positionnement prédéterminé et

se terminant a ladite commande a verrouillage

d'arrét.



