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摘要 
研究了非完整移动机器人群的避障编队问题. 在
次优化控制基础上, 通过对每个交互机器人求解

指标函数存在耦合的优化问题提出了两种算法. 
在终端惩罚项中加入了势场函数并且构造出相应

的终端约束集. 关于系统稳定性及安全性进行了

讨论. 仿真实例说明了所提算法的可行性. 
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