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  Abstract  本文针对多智能体协作完成特定任务时难以在全自主控制的前提下协作形成任
意队形和队形向量不易确定的问题，通过由各智能体自主简单的确定自己的队形向量，从理
论上扩展基于队形向量的队形控制原理以生成任意队形，改进机器人的运动方式以提高收敛
速度，提出一种快速收敛的机器人部队任意队形分布式控制算法．为了解决智能体机器人之
间的冲突问题，提出了一个通信协调模型．仿真实验和实际机器人实验均表明了算法的可行
性和有效性．
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