
Footstep Planning Among Obstacles for Humanoid
Robots

著者 AYAZ YASAR
号 54
学位授与機関 Tohoku University
学位授与番号 工博第4188号
URL http://hdl.handle.net/10097/61798



－ �0 － － �� －



－ �0 － － �� －



－ �� － － �� －



－ �� － － �� －



－ �� － － �� －




