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完成人合作关系说明 

 

本项目聚焦于信息物理系统（CPS）在复杂环境下的复杂动力学建模与分布式自主协同

控制研究。通过创新性地提出鲁棒半全局镇定和鲁棒协同分析新理论，项目成功解决了从单

系统控制拓展到多系统控制时面临的网络拓扑与约束控制器设计解耦、异构耦合分析与分布

式补偿等难题。在受限信息模式下，项目解耦了动态网络拓扑对分布式约束协调控制协议设

计的影响，提出了面向复杂多无人信息物理系统的“鲁棒半全局镇定”等概念与方法，并通

过多机器人协同、多卫星编队等仿真验证了其可行性。针对异构系统对象，项目首创了“显

式分布式协调控制”等方法，有效提升了异构耦合动态系统的协同分析与集群应用能力。项

目成果不仅丰富了 CPS 的基础理论体系，也为无人集群、工业自动化等领域的实际应用提供

了有力支撑，具有重要的科学价值和应用前景。 

代表性成果 1由第一完成人独立完成。 

代表性成果 2、3由第一完成人、第二完成人合作完成 

代表性成果 4由第一完成人、第三完成人合作完成 

代表性成果 5由第一完成人、第三完成人合作完成 
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