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概述： 

现代战争是体系与体系的对抗，作战模式逐渐由以平台为中心的单一资源作战向以网络

为中心的分布式作战模式转变。分布式协同作战的核心思想是将价格高昂的大型装备功能分

解部署到多种异构的小型、低成本无人平台上，通过无人平台间组建分布式集群实现自主协

同与智能决策，以网络化、体系化的形式完成作战任务。 

分布式无人集群中缺少集中统一的指挥控制，个体与其相邻个体之间进行局部通信，基

于分布式控制协议实现协同控制。分布式架构带来信息不完全和不对称等问题，从而带来节

点一致性问题，如何基于多智能体理论优化设计一致性算法是分布式无人集群协同控制的核

心问题，在无人集群协同态势感知、协同编队队形控制、协同任务决策等场景中均具有重要

意义。 

一致性算法定义了分布式无人集群系统中个体之间相互作用的规则，描述了各智能体与

其相邻个体间信息交互的过程。在实际场景中，集群个体之间基于无线通信，通信带宽受限

造成集群个体只能传送有限的数据；复杂电磁环境和随机化动态化干扰使得个体之间的信息

交互无可避免地会受到误码、丢包、时延的影响；集群行为的随机性和机动性使得网络拓扑

动态快变；以上问题均给分布式无人集群一致性算法带来巨大挑战。 

基于组网通信的分布式无人集群一致性技术将综合考虑分布式无人集群自主组网通信

带来的容量受限、误码、时延、丢包等影响因素，研究分布式无人集群协同模型，分析高阶

和非线性系统、具有延迟和干扰等非理想情况下系统一致性、收敛性和鲁棒性问题，设计面

向复杂任务约束的分布式一致性算法。包括但不限于以下内容： 

 基于组网通信的分布式无人集群协同认知一致性模型与面向组网通信容量受限、误

码、时延、丢包等因素的鲁棒协同认知机制 

 基于组网通信的分布式无人集群协同控制收敛性、鲁棒性模型与面向组网通信容量

受限、误码、时延、丢包等因素的鲁棒协同控制机制 

 基于组网通信的分布式无人集群协同决策一致性模型与面向组网通信容量受限、误

码、时延、丢包等因素的鲁棒协同决策机制 

 

 

 

 

 

 


