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• 複数タスクそれぞれに優先度を設定し，ロボットは重要だと判断したタスクを達成する行動を選択
• 動的な優先度の更新により，タスクの効率的な達成の実現
• ロボットの内部状態を安定させたまま，タスクの効率的な達成を実現し，長期的な視点での最適な
行動を選択することが可能
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