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• ロボットが生得的に持つタスクの優先度をロボットの内部状態によって制御
• 人間から後天的に与えられたタスクの優先度を人間とインタラクションすることにより制御
• 各タスクの優先度と行動価値から状況に応じた行動を選択
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