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基于强化学习算法的多机器人系统的冲突消解策略 

任燚   陈宗海    

(中国科学技术大学自动化系 合肥 230027) 

  Abstract  多机器人系统中,随着机器人数目的增加,系统中的冲突呈指数级增加,甚至出
现死锁.本文提出了基于过程奖赏和优先扫除的强化学习算法作为多机器人系统的冲突消解策
略.针对典型的多机器人可识别群体觅食任务,以计算机仿真为手段, 以收集的目标物数量为
系统性能指标,以算法收敛时学习次数为学习速度指标, 进行仿真研究, 并与基于全局奖赏和
Q学习算法等其他9种算法进行比较. 结果表明所提出的基于过程奖赏和优先扫除的强化学习
算法能显著减少冲突,避免死锁,提高系统整体性能.
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