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[1] CNET Japan : https://japan.cnet.com/article/35195668/
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Successful Human—Robot Interactions
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[4] S.Zou et al. 2017. Conversational Agent Learning Natural Gaze and Motion of Multi-Party Conversation
from Example
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[6] CNET Japan : https://japan.cnet.com/article/35173551/ s oo e e 0 c o0
[7] Goffman E. 1981. Forms of talk
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[8] S.Dermouche et al. 2019. Generative Model of Agent's Behaviors in Human-Agent Interaction



	スライド 1: ソーシャルVRにおいて多人数会話に参加する 会話エージェントのためのLSTMを用いた 自然な身体動作の生成
	スライド 2: ソーシャルVRの利用シーン
	スライド 3: ソーシャルVRとNPC
	スライド 4: 動作の出力モデル
	スライド 5: 研究内容
	スライド 6: 提案モデルの作成方法
	スライド 7: Step4: 動的な動作決定
	スライド 8: 動作が小さくノイズがある原因

