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一种新的多智能体强化学习算法及其在多机器人协作任务中的应
用 
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  Abstract  在多机器人系统中，评价一个机器人行为的好坏常常依赖于其它机器人的行
为，此时必须采用组合动作以实现多机器人的协作，但采用组合动作的强化学习算法由于学
习空间异常庞大而收敛得极慢．本文提出的新方法通过预测各机器人执行动作的概率来降低
学习空间的维数，并应用于多机器人协作任务之中．实验结果表明，基于预测的加速强化学
习算法可以比原始算法更快地获得多机器人的协作策略．
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