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摘 婺：多Agent技术主要研究一组自治的Agent在分布式开放的动态环境下，通过相互的交互、协

作等智能行为来对复杂的任务进行合理的分配，最终完成复杂的控制或任务的求解。以MAS协作机制中任

务和资源分配的缺陷为研究出发点，提出一种通用的协作模型，探讨MAS协作机制的未来发展方向。
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Research on cooperation mechanism and its modeI of assignment in MAS
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Abstract：The research ofmulti-agent technology was mainly in which agroup ofintelligent agents was cooperated with each

other and coordinate to assign their complex duty reasonablely，and accomplish acomplex control goal or problem solving．

By studying on the shortages ofassigranent ofduty and resources in MAS cooperation mechanism，it Was proposed akind of

cooperation model，and discussed the future ofMAS cooperation mechanism．

Key words：technology ofmulti—agent；distributed system；MAS；coopermion mechanism；assignment

MAS就是多Agent系统，由多个相互作用和相

互联系的Agent组成，在这个大系统中各个Agent

成员能够相互协作、协调和协商，相互服务来共同

完成一个任务。而且MAS的协作求解能力远远超过

了单一的Agent，是一个高度交叉的研究领域，吸

取了不同领域的内容。

本文通过探讨多Agent的协作机制以及基于合

同网的任务分配模型，提出一种通用的多Agent协作

模型，分析了模型结构，并以此模型为基础，具体

分析了多Agent自发产生协作的过程。并对多Agent

系统冲突解决和多Agent协商进行了简要介绍。

l MAS的体系结构与协作机制

多Agent系统的体系结构主要是指系统中的各

Agent之间的信息关系和控制关系，即各个Agent以

什么样的形式组织起来，以及每个Agent具有什么
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样的结构来共同完成系统任务的求解，通过定义

Agent之间的权戚关系，为Agent提供交互式框架。

对协作机制的分类源于MAS的组织结构分类，

根据是否存在管理和服务机构，MAS的组织结构可

分为分布式、集中式和混合式3种，具体结构见图

1，其中集中式与分布式的区别就在于有没有一个

中心管理者负责成员Agent的集中控制。

a．集中式 b．混合式1

c．棍合式2 d．分布式

●表示管理服务机构 。表示成员Agent

图1 MAS体系结构

集中式结构的MAS将关系密切和有共同意愿

的Agent集合成一组，在保证每个成员一定自治性

的前提下，用一个管理服务机构来负责这一组内的
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协作控制。多个Agent还可以组成一个高一级的

Agent组，并有一个高层管理Agent来负责低层管理

服务机构的协作，可以有若干个这样的层次。管理

服务机构与成员Agent间具有管理与被管理关系。

分布式MAS采用中介服务机构来为Agent成员

问的协作提供辅助和服务，它与成员Agent间不存

在管理与被管理关系。

混合式MAS兼有分布式和集中式的特征，既有

管理服务机构，也有中介服务机构。MAS的组织结

构对协作机制的决定作用就体现在这两种机构的功

能上，在协作中的作用是不同的。此种结构平衡了

集中式和分布式两种结构的优点和不足，适应分布

式MAS复杂和开放的运行环境，因此，是最适合

MAS的一种体系结构。

2 Agent Iiil的任务分配

在MAS中，各个Agent在独立完成各自任务的

同时，又相互合作来协作完成系统的任务，实现系

统目标。任务分配模型可以用图2表述。

圈2任务分配模型

2．1 基r合l埘网的化务分配模璎

合同网方法实质上是多Agent协作过程中一种

管理者Agent 工作者Agent

l招标要求1
●

招标
--I牧到任务通知书l建立任务通知书l

I自我评定if按魏标书I,---
、＼

l标书评审l 1撰写标柏l
l授予任务l

中标 -l收割巾标通知I

}蜘商成功I·
合同

-卜接受任务JIf}‰

图3合同网模型

2

Agent间的协商方法。其基本思想是将任务的委派

通过节点之间的招投标过程实现。在招投标过程

中，利用通信机制对每个任务的分配进行协商，避

免资源和知识等的冲突。即节点之间用过招标一投

标 中标这一市场投标机制进行任务分配，使系统

以较低的代价和较高的质量完成分布式任务。工作

过程如图3。

2．2 合嘲网模世的缺陷及方法改进

传统合同网模型存在着如下问题：

(1)通信频繁。管理Agent要将招标信息以广

播方式发送给系统中的所有Agent，并且所有Agent

均可参加投标。这一过程容易造成系统通信频繁，

代价提高，而且还可能造成网络堵塞。

(2)系统资源的浪费。众多Agent参加投标，但

往往仅少部分中标，被拒绝者的评定过程将造成资

源的浪费；而且合同网没有明确管理者对合同确

认信息的等待时限，有可能造成管理者等待时间

过长。

(3)应用范围受限。合同网忽略了任务之间可

能存在的各种关联，因此，应用在耦合度较大的任

务上将会受到限制，这时，Agent间的协作将会受

到限制，系统的调度方案性能较差。

另外，传统的合同网模型也没有对合同的违约

进行处理，它认为所有做出承诺的Agent都能够承

担所有投标的任务，投标Agent一旦投标，就会遵

守承诺，完成合同。在实际应用中因为任何Agent

在环境中的变化都是动态的，很难每次都对所有做

出的承诺给出正面的变化，而一旦承担合同的

Agent不能完成任务，招标方无法知道该合同的执

行情况，这样就会造成整个系统性能的降低，甚至

损坏系统的可靠性。

一个Agent如果对其投标和获得的任务能够遵

守执行，此Agent就会被认为是诚实可靠的。相反，

如果一个Agent不遵守其承诺，其信用等级必然会

降低。信用高的Agent将会优先获得合同，而信用

低的Agent将因为长期得不到合同最终从系统中死

亡。将承诺违约处罚和信用结合起来，能使合同网

模型更符合实际，应用也更为合理广泛，在其通信

过程中引入约束，将有效改善系统的性能。

3通用协作模型

3．1模燃结构
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这种多Agent协作的模型可以定义为Ag_Coop=

<Ag，G，L墨P，沙，如图4所示。

图4 一种通用的多Agent协作模型

Ag代表一个协调Agent，它并不参与多Agent

的任务直接求解，而是对参与求解的Agent进行协

调，通过对共享数据区中的中间结果进行分析，将

具有相互联系或依赖关系的结果发送给求解Agent

群体G。通过它的协调既实现了问题求解的结果共

享，又理清了各种不同结果的相互关联。

G代表参与求解的多Agent集合，每个Agent

均有一个协作模块，这个模块将它们组织在一

起，使他们形成对问题的联合意图和承诺，G通

过采用相应的策略S，达成一致，形成对问题的行

为规划。

r代表任务的集合，这个任务集随求解过程而

不断变化，从复杂到简单，直至所有任务完成的变

化过程，而且在协作过程中任务集是对各协作

Agent共享的。

S代表策略集合，即包括达成一致的协商策略，

也包括处理相互关系的协商策略。

P代表协作的规则，简单的说，就是任务的分

工、进行时间和先后次序等。任务的执行是根据p

来进行的。

U代表一个共享的数据区，存储求解过程中的

中间结果。

3．2 协作过程分析

整个模型的协作过程可以分为4步，如图4。对

任务进行综合评价，看是否需要进行协作，也就是

一个识别协作的过程，组织形成一个协作的Agent

群体(包括Ag和G)，通过协商和协调达成一致的

规划；按规划进行任务求解。这个过程是参考

Wooldridge和Jenningstll提出的团队协作理论。下面

对各阶段进行说明。

3

(1)识别协作。这个过程是由协作评价模块来

完成的，这个模块知道各个Agent的能力，发现存

在协作的可能时，协作开始。也就是当它识别出：

不存在某个Agent能单独完成任务目标；或是虽然

一个Agent具有完成任务目标的能力，但完成该目

标需要另一个Agent为其提供信息；或是一个Agent

能够独立完成目标，但如果与其它Agent合作，目

标将更快或更好地被完成。这时它将通知协作模块

来组织协作的团队。

(2)组织协作群体的形成。这个阶段主要由协

作模块来实现，即当识别出完成目标可能的协作行

为后，它将向它认为可以帮助实现目标的那些

Agent发出请求。如果它的请求成功，Agent将形成

一种心智状态，即Agent群体将具有一个完成集体

行动的联合意图和个体承诺。

(3)通过协商和协调达成一致的规划。第2个

阶段形成团队的结果既可能形成一个协作团队，也

有可能不能形成一个团队，比如其它Agent不愿意

或认为不可能成功时，团队是不能形成的。然而，一

旦形成团队，也就是这些Agent对于协作达成一致，

共同形成一个承诺，但并没有对如何行动达成一

致。第3阶段的过程实质上就是通过协商和协调，做

出行动规划，达成一致的过程，这个过程是协作的

核心。

(4)团队行动。如果团队成功地完成了对行为

的规划，那么，此阶段就是按规划执行的过程。

经过以上4个阶段，最终将完成多Agent协作

的一般过程。

3．3 多Agent冲突的解决

由于各Agent个体知识的不完备性(因为不存

在这样的Agent，能够得到所处环境的完整视图)、

不相容性及资源等问题往往是不可避免的，从而可

能导致Agent间各种冲突的发生，进而影响到Agent

间的协作，为了协作的顺利进行，冲突消解是协作

过程中必不可少的工作环节。有以下3种主要方法

来解决冲突：

(1)合同网或者规划的方法，在任务分配之初，

尽量避免冲突的出现；(2)通过仲裁和协商解决冲

突；(3)建立一个不一致存在情况下的缓冲退化系

统，协作求解方法一FA／C的方法。

在MAS中，经常采用仲裁和协商来消解冲突，

以防止系统整体性能的降低。仲裁就是通过定义行

为的规则来约束Agent，以防止冲突，起到保护个
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基于BP神经网络的货车车号识别方法研究

杨绍华，李建勇，王 恒
(北京交通大学 机械与电子控制工程学院，北京 100044)

摘 要：针对货车车号的字体不规则、单字有断裂的特点，提出基于图像预处理的动态字符分割和提

取算法，准确地对车号图像进行车号区域提取和车号单字分割。利用Hilditch细化算法对单字进行细化，提

取出能表征数字的结构特征向量。设计出BP人工神经网络，数字的结构特征向量作为BP网络的输入，用

经过训练的BP网络进行货车车号的识别。

父键词：字符分割；车号识别；BP神经网络；学习算法
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Research on method ofvehicle number recognition based on BP Neural Network

测G Shao．hua．LI J ian．yong．Ⅵ，ANG Heng
(School ofMechanical，Electronic and Control Engineering，Beijing Jiaotong University，Beijing 100044，China)

Abstract：The vehicle number had the interrupted character anda single character mayhave ruptures．According to these

characters，adynamic character partition andacquisition algofithm was presented，SO it could be accomplished vehicle number

area location and single character partition．Based on these，Hilditch thinning algorithm Was used to thin the character and

pick up the structural charactcr vectors．At last,BPne删network Was designed mad the vectors were used as network’S inputs．
Through the trained BPNN，the vehicle number recognition Was implemented．

Key words：character partition；vehicle number recognition；BP
Neural Network；learning algofithm

散煤运输作为铁路货运的重要组成部分，车号

的读取和记录是非常重要的工作。现有TMIS中已

经包含了车号自动识别系统，它的实现需要在车辆

底部安装记载有车辆基本信息的电子标签(AEI)。

尽管电子标签包含车号等车辆的多种信息，但在本

文的研究对象一散煤运输抑尘作业中只需要采集车
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号，安装如此复杂的设备是没有必要的，并且一些

企业的自备车还未安装AEI。

本文提出了基于图像处理和模式识别的车号识

别方法。采用迭代法二值化阈值算法和基于水平投

影检测的车号区域定位方法实现车号识别，针对存

在的车号断裂问题，提出动态车号分割和基于BP

神经网络的车号识别方法。此系统采用Visual C++

6．0平台开发。

体和群体的作用。

3．4多Agent协商

协商也是协作的一个重要环节。协商是协作双

方为达成共识而减少不一致性或不确定性的过程，

最终目的是“达成一致”。在多Agent协商中，关键

技术是协商协议、协商策略和协商处理。

协商协议主要处理协商过程中Agent之间的交

互；协商策略主要修改Agent内的决策和控制过程；

协商处理则侧重描述和分析单个Agent和多Agent

协商社会的整体协作行为。前两者刻画了Agent协

商的微观方面，而后者则描述了多Agent系统协商

的宏观层面。

4
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本文针对提出的协作模型设计了单体Agent的

结构，但在实际中，往往相互协作的Agent是异构的，

这种情况下如何形成协作、如何进行任务的分配、如

何来制定规划是需要进一步研究和解决的问题。
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