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摘要：协同规划是多智能体系统博弈领域的关键问题之一。本文聚焦每个智能体只有一个

局部观测范围和局部通信情况下的协作规划。提出一种新型协同规划框架，该框架将图神

经网络与融合任务信息采样方法相结合。本文的两个主要贡献是基于与前期工作的比较：

（1）使用图采样与聚合方法（GraphSAGE）实现动态近邻智能体信息融合，这是该方法

首次用于处理协同规划问题；（2）提出一种面向任务的采样方法，从特定方向聚合知识，

使所提模型获得高效、稳定的训练过程。实验结果证明了所提方法的有效性。 
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