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  Abstract  无偿通信可以将Multi-agent POMDP的计算复杂度简化为单Agent POMDP的，然
而实际上通信不是无偿的，常常期望减少通信的数量。为此提出了一个新的方法，利用有向
无环图维持以及推理团队的可能联合信度，基于此以分布式的方式制定通信决策，并将集中
式单Agent策略应用于分布式Multi-agent POMDP问题。通过实验以及一个详细的实例表明本
文方法能够有效地减少通信资源的使用，同时提高分布执行的性能。
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