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緊急回避





θ1°回転





θ5°回転





θ7°回転





θ4°回転





X5ｍ進む





TS = ?





X１ｍ進む





X3ｍ進む





θ6°回転





θ２°回転





X2ｍ進む





X4ｍ進む





-θ3°回転





X6ｍ進む





X7ｍ進む











-θ1°回転





-θ2°回転





θ3°回転





-θ4°回転





-θ5°回転





-θ6°回転





-θ7°回転





nextmode=nowmode





END








