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style transfer는 핵심이 되는 콘텐츠를 유지하면서 새로운 스타일을 적용하는 기술이다. 
모션에서의 style transfer는 걷기, 뛰기, 춤 추기 등의 동작에 힘 차게, 기운 없이, 우아하
게 등의 새로운 스타일을 적용하는 문제이다. 

사람이 문을 열고 닫는 움직임을 가상환경에
서 재현하고자 할 때 외부환경에 맞게 유연
하게 제어할 수 있는 알고리즘을 디자인하는
문제이다.

사람의 움직임에 맞게 제어한 물리 시뮬
레이션 상의 사족 보행로봇


