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摘要  多无人机(UAV)同时到达是典型的协同控制问题，在编队飞行、协同攻击中都有应用。以多无人机协同多
目标攻击为应用背景，对多无人机同时到达问题进行了研究。考虑到战场环境的动态性和不确定性以及无人机自
身的特点，提出一种适用于多无人机同时到达的分散化控制方法，其内容包括仅依靠局部信息交互的分散化控制
结构和基于一致性算法的分散化控制策略。为方便操作员控制无人机群体的整体行为，分别设计了引入外部参考

信号和虚拟Leader的分散化控制策略。根据路径规划和速度控制的不同特点将二者结合起来，利用它们的互补
优势来应对路径误差和突发威胁等不利因素的影响。仿真结果表明，本文提出的分散化控制方法能够实现多无人
机同时到达，并且具有很好的灵活性、鲁棒性、可靠性和可伸缩性。 
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