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  Abstract  针对异构多UUV协作任务，提出了基于多智能体系统的分层式体系结构
（MAHA）.在个体层面，将UUV智能体的思维状态分为社会心智和个体心智两个层次分别实
现，更加符合人类社会协作模式；在群体层面，提出了复杂海洋环境下UUV群体结构的评价准
则，并据此将MAHA与现有结构进行了对比分析.此外，利用面向对象的Petri网理论建立了系
统的协作模型，有效降低了系统建模的复杂性.最后，水下多目标搜索使命的实例研究表明，
MAHA能够保证异构UUV之间进行有效的协作.
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