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提 要 人工智能正在深刻改变城市规划的知识生产、方法组织与治理机制。面对城市

系统复杂性增强、公共利益协调难度提升和规划实施不确定性加大等挑战，城市规划亟

须形成面向全过程的专业智能方法体系。基于此，提出“规划智能体”概念，将其界定

为以多源城市数据为感知基础，以规划知识、法规标准、模型方法、案例经验和实施反

馈为支撑，以公共价值、空间秩序和治理目标为判断依据，参与规划全过程的专业智能

系统。围绕规划智能体的概念内涵、能力结构、系统架构、应用图谱和中国语境展开论

述，提出感知、认知、推演、创制、决策、执行、协同与学习八维能力，构建数据层、

计算层、决策层和应用层运行架构，并归纳时空感知、规律认知、规划推演、规划编

制、行动决策、组织协同、应急响应和知识迭代八类专体。在中国语境下，规划智能体

需要依托国土空间规划体系、自然资源统一管理、城市体检评估、城市更新行动和数字

政府建设，并以自然资源库、城市建设库、社会经济库、标准规范库和规划案例库作为

知识基础。规划智能体有助于推动城市规划方法由阶段性成果编制走向持续性空间治

理，为国土空间治理和人机协同规划提供理论与实践路径。

Abstract: Artificial intelligence is profoundly reshaping knowledge production, meth‐

odological organization, and governance mechanisms in urban planning. In response

to increasing urban-system complexity, growing challenges in public-interest coordina‐

tion, and rising implementation uncertainty, urban planning urgently needs a profes‐

sional intelligent methodology for the entire planning process. This study proposes

the concept of the "urban planning agent" defined as a professional intelligent sys‐

tem that uses multi-source urban data as its perceptual foundation, draws on plan‐

ning knowledge, regulatory standards, model-based methods, practical experience, and

implementation feedback, and takes public value, spatial order, and governance objec‐

tives as the basis for judgment. The study delves into the conceptual foundations, ca‐

pability structure, system architecture, application framework, and contextual applica‐

tion of urban planning agents in China. It proposes an eight-dimensional capability

framework of perception, cognition, simulation, creation, decision-making, execution,

coordination, and learning; develops an operating architecture of data, computation,

decision-making, and application layers; and identifies eight specialized agents: spatio‐

temporal sensing, regularity cognition, planning simulation, plan-making, action-

oriented decision-making, organizational coordination, emergency response, and knowl‐

edge iteration. In the Chinese context, urban planning agents should be embedded

within the territorial spatial planning system and aligned with unified natural-resource

management, urban assessment, urban regeneration, and digital government construc‐

tion. Their operation should be supported by databases covering natural-resource,

urban-construction, socio-economic conditions, planning standards and regulations,

and planning-case. Urban planning agents can help transform urban planning meth‐

ods from stage-based plan formulation toward continuous spatial governance, provid‐

ing theoretical and practical pathways for territorial spatial governance and human-AI

collaborative planning.
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1 传统城市规划呼唤智慧方法

赋能

传统规划方法在长期实践中的调查

分析、方案编制、技术审查和实施管理

等环节存在着大量盲点式的决策：有时

表现在缺乏定量的支撑，有时缺乏精准

的剖析[1-4]。规划的整体复杂生态理性，

长期受困于权威任性、凭感觉拍板、忽

视百姓客观需求、追求空间形式主义等

问题，也缺乏对城市生命内部智慧及其

演进迭代规律的系统挖掘，难以形成完

整的学科方法体系[5]。然而，城市发展时

代的深刻变化正在要求放大其能力边界：

非系统性调研难以及时捕捉城市运行状

态与社会需求变化的深刻内因，单一权

威主导的方案生成难以同时满足多目标、

多约束和多情景下的综合权衡，多部门

分管的实施机制难以形成跨专业、跨主

体、跨层级的协同推进，规划实施中的

偏差、绩效和新问题也难以及时反哺给

编制、审查与动态维护体系[6-7]。由此可

见，城市规划面临的关键挑战，已不只

是局部环节的效率提升，而是呼唤新规

划的诞生、范式的创新、全过程能力的

系统重塑。

数智技术为城市规划思想方法与工

作方法提供了历史性的重大赋能可能。

规划的数智系统导入，城市智慧平台

（CIM）、城市中枢和跨代数字孪生等工

具，显著提升了数据挖掘、空间剖析、

方案生成、运行监测和治理调度能

力[8-10]。然而，这些点状能力提升尚不足

以形成规划从调查诊断到方案编制、实

施运营的整体智能跃升。也就是说，既

有技术应用仍存在一定分散化倾向：部

分系统偏重数据平台建设，并未介入行

动指令和整体联动，尚未充分形成贯通

问题识别、方案推演、规则校核、实施

反馈和主体协同的连续方法系统[11]。因

此，智能技术对规划的深层影响，体现

在定量化、生态系统化、思想与行动的

全生命周期一体化，为规划知识、规划

判断和规划行动关系进行历史性的创新

重组。

近年来，大模型和智能体技术的发

展使智能系统逐步具备任务理解、环境

感知、工具调用、过程记忆、行动规划

和反馈学习等能力。这为城市规划提供

了新的方法可能：现状识别、问题诊断、

情景推演、方案生成、规则审查、公众

沟通、实施监测和部门协同，不再只是

彼此分离的工作环节，而可以被组织为

连续运行、动态反馈、协同进化的智能

过程[12-16]。在此背景下，城市规划需要

提出具有学科属性和行业指向的新概念，

用以解释并引导人工智能进入规划领域

的方法转型。

基于上述判断，本文提出“规划智

能体”概念：规划智能体是面向城市规

划全过程的专业智能系统，能够辅助参

与规划中的感知、认知、推演、创制、

决策、执行与学习全过程。其核心并不

在于替代规划师完成单项任务，而在于

把分散的规划数据、知识规则、模型方

法、案例经验和实施反馈组织为可运行、

可校核、可迭代的方法系统，进而重构

城市状态感知、专业认知、价值判断、

空间行动和实施反馈之间的关系[17-18]。
围绕规划智能体的概念建构，本文

从4个方面展开论述：

（1） 界定规划智能体的基本内涵，

辨析其与规划支持系统、智慧城市平台、

城市大脑和通用人工智能体之间的差异；

（2）提出由感知、认知、推演、创

制、决策、执行、协同与学习构成的能

力结构，并阐明其服务规划全过程的运

行逻辑；

（3）构建面向时空感知、规律认知、

规划推演、规划编制、行动决策、组织

协同、应急响应和知识迭代等八类规划

专体应用图谱；

（4）结合笔者团队自 2006年以来近

20年规划数智化探索，尤其是2016年以

来参与中国工程院连续五轮智能规划相

关课题研究，在实验、试错、反思与迭

代中形成的经验，系统梳理在城市区域

战略、国土空间总体规划、城市设计、

城市更新、城市形象、城市色彩、城市

创新活力等96个项目与课题中的应用实

践，首次总结20年数智化实践和10年人

工智能赋能规划的理论思考。

2 规划智能体的全球研制进程

2.1 规划智能体研制的5个历史阶段

支撑规划智能体系的基础可追溯至

近一个世纪以来的相关研究：20世纪初

康泽恩学派的城市形态学描述与1950年
代的宏观交通模型，最新则延伸至 2025
年大模型与规划任务深度结合的前沿探

索。从时间分布看，相关研究在2023年
以后呈现爆发式增长——这一年既是

Park等生成式智能体提出之年，又被笔

者称为城市规划AIGP（Artificial Intelli⁃
gence Generated Planning）的元年，这标

志着人工智能从城市的识别、分析与预

测，进一步迈入规划方案生成与设计表

达的环节。

（1）阶段一：基于规则与符号逻辑

的萌芽期（1982—1996年）

这一阶段以复杂适应系统（CAS）、

元胞自动机（CA）和早期多智能体系统

（MAS）为基础，规划学科开始尝试将城

市视为一个动态的“生命体”而非静态

的蓝图[19]。其核心特征是自下而上的规

则模拟，将土地、道路、车辆、房屋、

地块、资金、市场需求等抽象为城市微

观主体，并以符号逻辑和转换规则模拟

城市空间形态演变。笔者早期以上海

1700个土地开发案例为基础，探索“软

信 息 ” 与 城 市 空 间 演 化 模 拟[20-21]；
1988—1992年间，相关方法进一步用于

汉堡、法兰克福、柏林等城市的空间分

析，并开始导入计算机和数智处理技

术[22]。这一阶段提出了对城市“生态理

性规划”的追求，也为大规模城市数据

库和算力平台建设奠定了认识论基础。

笔者团队于1988年起建立了第一代城市

大数据库。

（2）阶段二：数据挖掘与感知计算

的突破期（1996—2006年）

这一阶段以城市信息学、空间数据

科学、传统机器学习和早期神经网络为

基础，规划智能研究开始从“规则驱动”

转向“数据驱动”。其核心特征是面向规

划设计项目的数据降维与特征提取，通

过多源时空数据、场景图像、微气候模

拟、水文环境、交通经济和动态活动数

据，形成对城市与场地的综合感知。上

海世博会规划模拟是这一阶段的重要实

践：围绕7000万总访问人次、单日百万

人流、256个展馆和 6.28 km2园区空间，

完成了每一天从早上 9点至晚上 12点的

百万人级空间分布模拟和多方案推演，

识别高风险拥挤场地并推动方案优化。

尤其是得出了10个最容易发生踩踏事件
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的场地，并进行了方案的多轮优化直到

隐患消除。世博会方案的大规模模拟成

为人类历史上第一次百万级人口空间分

布模拟的智能模拟，22 525个空间单元

的规模也是世界城市规划模拟的首创。

世博会规划智能模拟标志着规划大数据

方法从概念探索进入大规模工程实践，

这一阶段团队同时迭代了世界上最大规

模的第二代城市大数据库。

（3）阶段三：城市智能理论与生成

逻辑的形成期（2006—2016年）

这一阶段以深度学习、强化学习、

多模态回归、生成模型和可解释性方法

为基础，规划智能研究开始形成从“感

知—判断—行动—学习”的规划智能体

元逻辑闭环。2012年前后，笔者团队系

统提出“城市智商”（City IQ）理论，强

调城市不仅需要被感知和诊断，也需要

具备判断、行动和学习能力[23]。其核心

特征是从“诊断”走向“生成”：智能系

统不仅给出评价结果，也开始形成可理

解、可比较、可追溯的方案生成逻辑。

这一阶段，AI开始进入功能融合提升、

滨水区品质优化、科创空间组织和概念

设计生成等规划场景。

（4）阶段四：人工智能赋能规划的

系统突破期（2016—2023年）

2016年以后，规划智能研究与全球

人工智能发展全面接轨，并进入人工智

能赋能城市与规划的系统突破阶段。笔

者加入了中国工程院人工智能2.0战略攻

关项目，主攻人工智能赋能城市与规划。

深度强化学习 （DRL）、生成对抗网络

（GANs）、多模态学习和可解释性人工智

能（XAI/SHAP）等方法，推动智能体从

分析工具进入设计环节。其核心特征包

括 3个方面：一是从“诊断”走向“生

成”，在复杂空间约束下开展街道级、社

区级和片区级布局推演；二是突破“黑

盒”，通过可解释性方法使智能体的判断

路径能够被规划师理解和校核；三是实

现多模态融合，同时处理空间矢量、遥

感影像、街景图像和规划文本。笔者团

队在此阶段推动人工智能城市规划落地，

研发辅助方案生成和空间品质提升的智

能算法框架。

（5）阶段五：大模型驱动与全流程

人机协同 （HAI） 的成熟期 （2024年

至今）

2024年以来，规划智能体进入大模

型驱动与全流程人机协同阶段。多模态

大语言模型（MLLM）、大模型智能体架

构（LLM Agents）、联邦学习等方法，推

动智能体从单项工具走向平台化、系统

化和协同化。其核心特征是形成全流程

HAI生态：智能体能够贯穿平台建设、

项目设计、学术验证和工程表达，形成

从概念推演到高逼真成果输出的端到端

能力。同时，面向国土空间规划等高敏

感场景，智能平台开始具备多级定密、

安全防护和全过程管控能力。基于专业

文献、规划图纸、政策规范和工程经验

训练的智能体，正在成为具备行业常识

的“专家系统 2.0”。笔者团队强调“机

器智能”与“人类智慧”的深度结合，

使规划智能体不再只是画图工具，而成

为科研创新、技术路线设计和空间治理

协同的数字协作者。

2.2 规划智能体研制的5个方向

（1）方向一：大语言模型与多智能

体系统——认知与协同大脑。智能体的

底层认知框架，研究其认知架构、长期

记忆、任务规划、工具调用、角色分工

与共识形成机制，核心在于让智能体能

在复杂城市情境中理解任务、协调多方

并形成行动判断。它还能将政府、规划

师、开发商、市民等利益相关者转化为

具有不同目标与约束的角色智能体，模

拟真实规划中的社会博弈。1970—1990
年代的符号主义与规则系统，Wooldridge
等[24]奠定了分布式智能体的理论基础；

2000—2010年代的分布式人工智能与多

智能体系统，多智能体被广泛用于土地

利用情景模拟与居住区选址；2016年，

笔者团队研制的CityGo城市博弈模型也

以多主体博弈推演印证了协同决策的重

要性。2023年以来的LLM驱动的生成式

智能体，Park等[25]的Generative Agents使
智能体具备记忆、反思与人格化行为，

Hong等[26]的MetaGPT进一步展示了角色

分工与工作流组织的可能。该方向研制

的瓶颈在于长周期推演中的记忆漂移、

社会博弈中的死锁与群体极化。

（2）方向二：生成式城市设计与空

间几何生成——具身实体与双手。该方

向决定规划智能体能否将文本目标、规

划规范和空间约束转化为可视化、可评

估的空间方案。1980—2000年代的CAD
与参数化建模阶段，设计师通过规则和

参数控制几何形态；2016—2023年的深

度学习空间生成阶段，Pix2Pix等[27]条件

生成模型为空间图像生成提供基础，强

化学习与图神经网络也被用于城市用地

优化；2024年以来的多模态代理 AI阶
段，扩散模型、ControlNet、大模型与

GIS引擎开始融合，推动规划任务由语义

输入走向空间生成。该方向研制的瓶颈

在于高维拓扑结构的语义断裂、跨尺度

空间生成的失真以及文本语义向规划参

数转换的不稳定。

（3）方向三：城市形态学与空间句

法——专业常识与科学刚性。生成式AI
易产生看似合理却缺乏专业依据的方案，

而该方向是为智能体提供科学约束与

“防幻觉底线”，使方案不仅“好看”，更

符合空间演化规律。1970年代经典形态

学定性描述，康泽恩学派与意大利形态

学传统通过历史地图分析城市肌理；

1980—2010年代的空间句法与计算形态

学，Hillier等[28]建立空间句法理论基础，

技术方向

大语言模型
与多智能体系统

生成式城市设计
与空间几何生成

城市形态学
与空间句法

城市人口
与交通仿真

多目标优化
与规划评估

对应能力

认知与协同

空间生产

专业约束

行为推演

反馈进化

对规划智能体的支撑作用

支撑任务理解、角色分工、过程记忆、
工具调用与多主体协商

支撑用地布局、道路组织、建筑形态
和空间方案生成

支撑空间结构理解、形态规律识别
和方案专业校核

支撑活动链模拟、交通运行测试
和规划方案压力评估

支撑方案比较、冲突识别、绩效评估
和迭代优化

主要待突破问题

长周期记忆漂移、群体极化、角色真实
性不足

拓扑关系不稳定、跨尺度一致性不足、
规范嵌入困难

形态概念难以参数化，历史文脉和地方
经验难以计算表达

算力成本高、行为参数难验证、仿真
与生成闭环不足

权重确定依赖协商，价值判断难以完全
转化为优化函数

表1 规划智能体相关的五大方向总览
Tab.1 Overview of the five major research directions related to urban planning agents
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Batty[29]从复杂系统角度解释城市空间演

化；2023年以来的数据—理论双驱动阶

段，形态学知识开始被转化为知识图谱、

评价函数和生成约束。笔者团队以 30 m
精度网格在40年跨度内构建“城市树”，

将 13 861个城镇建成区归纳为 7类发展

类型，表明城市形态具有可识别、可归

纳、可学习的规律。该方向研制的难点

在于空间句法难以充分表达历史文脉和

生活经验，生成模型与形态理论之间仍

存在断裂。

（4）方向四：基于智能体的城市人

口与交通仿真——行为沙盒与压力测试。

该方向用于检验规划方案在真实运行中

的行为后果和系统绩效。1950—1980年
代的交通需求预测和路网负载估计，

1990年代至 2020年代的传统ABM与微

观交通仿真[30-31]；2023年以来的 LLM赋

能社会行为仿真。该方向尚需突破计算

资源与实时反馈的矛盾、涌现行为的可

验证性，以及仿真结果与方案生成之间

的闭环衔接。

（5）方向五：多目标优化与规划评

估：进化与方向盘。该方向支撑规划智

能体识别方案冲突、比较方案绩效并进

行迭代修正。1960—1990年代的单目标

数值优化，以线性规划解决设施选址等

问题，2000—2020年代的启发式算法与

多目标优化，NSGA-Ⅱ等方法推动帕累

托优化进入复杂规划问题，ENVI-met等
模型为微气候和环境绩效评价提供工具

基础[32]；2023年以来的人类协同与强化

学习闭环，规划师经验与公众反馈被纳

入方案修正，形成human-in-the-loop的
协同优化机制。笔者团队采用模拟退火

算法对G60科创走廊的创新要素进行智

能配置，雄安数字规划平台则形成“现

状感知—规划评估—及时调整—动态优

化”的闭环机制。该方向的关键难题在

于多目标权重高度依赖专家经验、不同

目标的价值逻辑难以统一为稳定的优化

函数以及规划大师的直觉与审美判断难

以转化为可执行的参数。

总体来看，规划智能体的全球研制

进程是城市形态认知、行为仿真、空间

生成、规划评估和人机协同等多条路径

的交汇。5个历史阶段揭示了规划智能体

从规则模拟、数据感知、城市智能理论、

人工智能赋能到大模型驱动的演进逻辑。

5个研制方向则说明了这一演进如何转化

为具体能力：大语言模型与多智能体系

统提供认知与协同基础，生成式城市设

计提供空间生产能力，城市形态学与空

间句法提供专业约束，人口与交通仿真

提供行为检验，多目标优化与规划评估

提供反馈修正机制。由此可见，规划智

能体应是规划思想方法、城市科学模型

和人工智能技术共同形成的复合系统。

其核心价值在于把城市规划长期依赖经

验、图纸和阶段性成果的工作方式，推

进为能够持续感知城市、解释规律、生

成方案、校核规则、反馈实施并协同治

理的智能方法体系。

3 技术架构：规划智能体的能力

构成

城市规划智能体 （urban planning
agent，UPA） 不是单一人工智能模型，

而是集成多源时空感知、专业知识推理、

复杂情景模拟与自主任务执行的复合式

智能系统。其核心逻辑是以大模型

（LLM）作为认知“中枢”。相较于传统

规划支持系统（PSS），规划智能体更强

调目标拆解、工具调用、过程记忆、反

馈学习和行动协同。

3.1 规划智能体的概念界定

规划智能体是面向城市规划全过程

的专业智能系统。它以多源城市数据为

感知基础，以规划知识、法规标准、模

型方法、案例经验和实施反馈为认知支

撑，以公共价值、空间秩序和治理目标

为判断依据，能够辅助或参与规划中的

感知、认知、推演、决策、执行、协同

与学习等环节，服务于规划编制、规划

审查、实施监测、评估反馈和治理协同

等任务。

这一定义需要区别3组边界。其一，

规划智能体不同于一般效率工具。工具

主要执行单项指令，智能体则能够围绕

目标拆解任务、调用工具、记录过程并

根据反馈修正行动。其二，规划智能体

不同于通用人工智能体。规划工作不是

一般意义上的空间生成活动，而是涉及

土地资源、公共服务、生态安全、历史

文化、社会公平和代际责任的公共决策

过程[33-34]。因此，规划智能体必须嵌入

规划目标、法规约束、地方经验和制度

程序。其三，规划智能体不同于单个模

型。它不是把某一算法用于某一任务，

而是把数据、模型、知识、规则、价值

和反馈组织为可运行的规划方法系统。

从方法论看，规划智能体重构了规

划中的 3组关系：一是事实与问题的关

系，即将城市状态数据转化为空间问题

和治理议题；二是知识与判断的关系，

即将规范文本、专家经验和案例材料组

织为可推理、可解释、可校核的知识结

构；三是方案与行动的关系，即将规划

方案纳入审查、实施、监测、反馈和协

同过程，使其转化为真实的空间治理

效能。

3.2 规划智能体的能力培育：8个规划

专项能力

规划智能体的能力结构，应从城市

规划过程本身推导。城市规划并不是一

次性的信息处理活动，而是围绕城市状

态、空间问题、未来情景、价值判断、

实施行动和反馈修正展开的连续过程。

相应地，规划智能体需要形成感知、认

知、推演、创制、决策、执行、协同与

学习等8项能力。8项能力不是并列的功

能清单，而是规划过程在智能系统中的

能力化表达。

（1）时空感知能力，对应对城市真

实状态的持续把握。规划智能体需要通

过自然资源、建设现状、人口活动、产

业经济、交通出行、生态环境、公共服

务、公众意见和实施监测等数据，识别

城市状态变化，使规划认知从阶段性调

研走向连续性观察。

（2）规律认知能力，对应对城市问

题的专业解释，关键在于把数据事实转

化为空间机制解释，把局部现象转化为

规划议题，把经验判断转化为可复用的

知识结构。

（3）未来推演能力，对应对未来可

能性的组织。规划智能体通过情景设定、

模型模拟、方案生成和影响评估，把未

来的不确定性转化为可比较的情景

集合[35]。
（4）方案创制能力，对应规划方案

与法定成果的实质性编制。规划智能体

基于推演形成的情景基础，通过空间设

计生成、要素精准布局、规划文本起草
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和图纸自动表达，将规划意图转化为具

体可操作的空间蓝图与管控规则。

（5）行动决策能力，对应对公共价

值和多目标冲突的处理，需要把目标体

系、法规标准、评价模型、专家经验和

公众反馈组织为可解释的判断依据[36]。
（6）上下执行能力，对应规划判断

向业务流程的转化，体现为规则校核、

成果生成、指标核算、空间冲突检测、

任务分解、项目匹配和实施时序安排[37]。
（7）多方协同能力，对应规划作为

公共治理过程的组织需求。规划智能体

可以通过目标分解、任务追踪、信息共

享、意见汇聚和方案协商，促进部门、

层级、区域和社会主体之间形成更高水

平的协同行动。

（8）机器学习能力，对应规划系统

的动态更新，通过案例积累、实施监测、

公众反馈、专家校正和规则修订，持续

优化知识结构、判断规则和行动策略。8
项能力共同构成规划智能体的过程能力

链，使其从信息处理工具成长为面向规

划全过程的方法系统（图1）。

3.3 规划智能体的基本架构：数据层、

计算层、决策层与应用层

规划智能体的能力运行需要清晰的

系统架构支撑。结合城市规划的工作流

程和智能系统的运行逻辑，规划智能体

可由数据层、计算层、决策层和应用层

共同构成（图 2）。数据层提供城市状态

和规划信息，计算层完成问题识别和方

案推演，决策层形成价值权衡和规则判

断，应用层推动规划任务执行和治理协

同。4层架构的理论意义，在于把城市数

据、规划知识、模型方法、公共价值和

治理行动组织为一个可运行、可校核、

可迭代的方法系统。

（1）数据层，是事实基础，重点在

模型数据的空间化、时序化、对象化和

语义化组织。自然资源、城市建设、社

会经济、公众意见和实施监测等数据，

分别支撑底线识别、现状判断、需求分

析、诉求理解和反馈调整。

（2）计算层，是认知生成环节，将

数据转化为问题识别、空间分析、情景

模拟、方案生成、影响评估和规则校核

结果。其可调用地理空间分析、城市模

拟、知识图谱、机器学习、生成式模型

和多目标优化等方法，但核心在于把复

杂城市现象转化为可解释的规划问题。

（3）决策层，是价值组织环节，将

计算结果置于公共价值、规划目标、法

规标准、专家经验和实施约束中进行综

合判断。城市规划是在具体情境中形成

可解释、可审查、可负责的公共选择。

（4）应用层，是行动转化环节，将

数据、计算和决策结果导入规划编制、

规划审查、实施监测、公众沟通、应急

响应和部门协同等任务。应用过程中产

生的新数据、新问题和新反馈再次进入

数据层，推动模型、规则和应用方式持

续更新。由此，4层架构形成连接城市状

态、规划认知、公共价值和治理行动的

闭环机制，支撑规划智能体服务规划全

过程。

4 规划智能体的应用图谱：面向

规划全过程的8类专体

规划智能体进入城市规划领域，其

价值体现在对规划全过程的系统组织。

城市规划既要吸纳公共诉求、识别城市

问题、形成空间方案，也要维护制度规

则、评估实施成效、回应非常态风险并

协调多主体行动。为便于论述，本文将

面向特定规划任务的专业智能体简称为

“专体”。面向规划全过程，规划智能体

可概括为时空感知、规律认知、规划推

演、规划编制、行动决策、组织协同、

图1 规划智能体的能力结构
Fig.1 Capability structure of the urban planning agent

图2 规划智能体的基本架构
Fig.2 Basic architecture of the urban planning agent
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应急响应和知识迭代等 8类专体，分别

对应城市状态诊断体检、空间规律识别、

方案形成、规则审查、实施评估、行动

协调、韧性治理和规划知识更新等核心

环节（图3）。

4.1 时空感知专体：城市状态的连续

识别

时空感知专体面向自然资源、建设

现状、人口活动、产业经济、交通出行、

生态环境、公共服务、公众意见和实施

监测等多源信息[38-39]，持续识别城市运

行状态和空间变化。它通过空间化、时

序化和对象化处理，将分散的空间数据、

社会诉求和运行信息转化为具有位置、

类型、强度和演变趋势的规划感知结果，

使城市认知从阶段性调研走向连续性观

察，为后续规律认知和方案推演提供真

实底图。

4.2 规律认知专体：空间机制的诊断

解释

规律认知专体面向人口结构、空间

功能、交通运行、公共服务、生态环境、

住房供给和治理能力等复合问题[40]，揭

示现象背后的空间结构、运行机制和实

施偏差。它把数据事实转化为空间机制

解释，把局部现象转化为规划议题，把

经验判断转化为可复用的知识结构，从

而支撑城市问题诊断、治理优先级判断

和规划干预方向选择。

4.3 规划推演专体：未来情景的组织

比较

规划推演专体面向城市发展的不确

定性，通过情景设定、模型模拟、影响

评估和多方案比较，将人口变化、产业

演化、交通组织、生态约束和更新节奏

等因素转化为可比较的未来情景。其核

心是帮助规划师看见不同选择可能带来

的空间后果，把难以把握的未来问题转

化为可计算、可比较、可讨论的情景

集合。

4.4 规划编制专体：空间方案与法定成

果的创制

规划编制专体面向空间方案和法定

成果生成，在明确规划目标、底线约束、

实施条件和人类监督的前提下，辅助完

成空间结构组织、用地布局优化、要素

精准配置、文本起草和图纸表达[41]。它

能够拓展方案探索广度，提升成果表达

效率，但问题界定、目标设定、规则配

置和价值判断仍是规划师的关键职责。

4.5 行动决策专体：多目标权衡与方案

选择

行动决策专体面向生态安全、发展

效率、空间公平、历史文化、公共服务、

韧性安全和实施成本等多目标冲突，将

目标体系、法规标准、评价模型、专家

经验和公众反馈组织为可解释的判断依

据。它支撑方案比较、风险识别和行动

选择，使规划决策从单一技术最优转向

面向公共价值的综合权衡，推动机器计

算服从规划理性和治理责任。

4.6 组织协同专体：多主体行动的治理

协调

组织协同专体面向城市更新、交通

改善、生态修复、公共服务提升、产业

空间调整和区域协作等跨部门任务，将

规划目标、空间任务、政策工具和实施

主体进行结构化组织。它支撑目标分解、

责任衔接、进度追踪和反馈预警，使部

门、层级、区域和社会主体之间形成更

清晰的协同行动关系。

4.7 应急响应专体：非常态风险的空间

应对

应急响应专体面向极端天气、洪涝

灾害、公共卫生事件、基础设施故障和

图3 规划智能体8类专体间的生态理性关联总图
Fig.3 Ecological rationality framework of interrelations among eight specialized urban planning agents
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大型公共安全事件，支撑风险识别、资

源调度和快速响应[42]。它贯通事前预防、

事中处置和事后反馈，将非常态事件暴

露出的基础设施薄弱、公共空间不足、

通道组织不畅和社区韧性不足等问题，

反哺国土空间规划、详细规划和基础设

施建设。

4.8 知识迭代专体：规划经验的持续

更新

知识迭代专体面向规划案例、审查

意见、实施成效、公众反馈、专家校正

和规则修订等实践材料，持续沉淀可复

用的规划知识资源。它将规划过程中的

经验、偏差和教训转化为知识更新、规

则优化和模型校正的依据，使规划智能

体能在持续实践中形成再学习、再校正

和动态进化的能力。

4.9 8类专体的协同运行机制

8类专体共同构成规划智能体的群体

结构。时空感知专体提供城市状态基础，

规律认知专体解释空间机制，规划推演

专体组织未来情景，规划编制专体生成

空间方案与法定成果，行动决策专体支

撑多目标权衡，组织协同专体保障多主

体行动，应急响应专体回应非常态风险，

知识迭代专体沉淀反馈经验并更新知识

规则。8类专体之间的协同，关键在于形

成“状态—规律—情景—方案—决策—

协同—响应—迭代”的连续关系：城市

状态被持续感知，空间规律被识别解释，

未来情景被组织比较，规划方案被生成

表达，行动选择被综合研判，多主体任

务被协同推进，风险事件被快速响应，

实施反馈和实践经验被持续沉淀。由此，

规划智能体由附着于既有流程的辅助工

具逐步发展为支撑城市规划全过程的智

能化组织机制。规划智能体部分专体应

用见图4。

5 结语：中国语境下的规划智能

体：制度基础与知识支撑

5.1 我国规划智能体的知识支撑：五库

体系

规划智能体的运行依赖稳定、系统

和可更新的知识基础。我国城市规划具

有丰富的数据来源、制度规则和实践经

验，但这些资源长期分散在不同部门、

不同平台、不同规划成果和不同项目过

程之中[43]。规划智能体要形成专业判断，

需要将分散资源组织为具有规划含义的

知识体系。围绕中国规划实践的主要任

务，可以将其知识支撑概括为自然资源

库、城市建设库、社会经济库、标准规

范库和规划案例库。五库的关键不在资

料汇集，而在规划知识的组织：通过将

数据、规则、模型、案例和反馈组织为

可调用、可解释、可更新的知识系统，

规划智能体才能形成真正具有规划专业

性的判断能力。规划智能体五库体系支

撑见图5。

5.2 以规划智能体推动智能时代的规划

方法跃升

规划智能体的提出标志着城市规划

与人工智能的关系正在进入新的阶段。

从学科发展看，规划智能体提出了

智能时代城市规划必须回答的核心命题：

城市如何被持续认知，问题如何被准确

判断，方案如何被理性推演，规则如何

图4 规划智能体部分专体应用
Fig.4 Applications of selected specialized urban planning agents
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被稳定传导，价值如何被嵌入智能过程，

实施如何反哺规划体系。这些命题已经

超越一般技术应用范畴，指向城市规划

学科自身的理论更新。规划学不能仅把

人工智能视为外部工具，也不能停留在

技术移植层面，而应主动建构具有规划

学科立场的智能规划理论，将复杂城市

系统、规划知识工程、人机协同决策、

公共价值约束和空间治理机制纳入统一

框架，形成面向未来的规划方法论。

从行业发展看，规划智能体将改变

规划工作的能力结构。未来规划师的核

心能力将更加集中于问题定义、目标设

定、价值判断、规则组织、情景解释、

协同治理和责任把关。智能体能够拓展

规划师的感知范围、推演能力、比较能

力和反馈能力，但规划方向、公共价值

和最终责任仍需由专业共同体和公共治

理制度共同把握。越是进入智能时代，

越需要规划行业强化专业理性，守住公

共利益、空间公平、生态安全、文化传

承和长期责任的底线。规划智能体的发

展不应削弱人的专业判断，而应提升规

划师驾驭复杂城市问题的能力[44]。
规划智能体的建设关键在于把规划

行业长期积累的数据、规则、案例、经

验和价值判断转化为可组织、可解释、

可审查、可更新的知识系统。没有规划

知识的智能体，只能停留在通用智能工

具层面；没有公共价值约束的智能体，

容易陷入效率优先和局部最优；没有实

施反馈的智能体，难以真正服务城市治

理。面向未来，规划智能体需要以自然

资源库、城市建设库、社会经济库、标

准规范库和规划案例库为基础，持续沉

淀规划实践中的知识、方法和经验，形

成支撑规划编制、审查、实施、评估和

协同治理的专业能力体系，进而为智能

时代全球城市规划学科发展与专业实践

提供中国智慧和中国经验，作出历史性

的贡献。
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