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Résumé ou extrait : Cet ouvrage expose les modéles mathématiques et |es techniques actuellement utilisés
pour générer un mouvement humanoide simple, et propose des exemples de programmation en code
Matlab® pour réaliser des mouvements de base. Toutes ces applications sont validées sur |e robot
japonais HRP-2. L'ouvrage est divisé en cing parties : rappel des notions mathématiques essentielles ;
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