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通信时延下犝犃犞／犝犌犞混合编队

控制系统的稳定性分析

朱　旭，赵文杰
（长安大学 电子与控制工程学院，西安　７１００６４）

摘要：针对通信时延下的高维异构无人机 （ＵＡＶ，ｕｎｍａｎｎｅｄａｅｒｉａｌｖｅｈｉｃｌｅ）／无人车 （ＵＧＶ，ｕｎｍａｎｎｅｄ

ｇｒｏｕｎｄｖｅｈｉｃｌｅ）混合编队控制系统，对系统稳定的充分必要条件和准确时延边界的计算方法进行了研究；具体地，

为了处置ＵＡＶ／ＵＧＶ工作空间、运动学模型的差异，建立考虑异构特性的 ＵＡＶ／ＵＧＶ混合编队模型；并针对

ＵＡＶ群组、ＵＧＶ群组，分别设计基于信息一致性的分布式控制器；利用矩阵相似变换，将高维异构的 ＵＡＶ／

ＵＧＶ混合编队控制系统降维拆分为若干等价的低维子系统，极大地降低了稳定性分析的解析难度和运算量；在此

基础上，利用辅助特征函数法推导准确的时延边界，得到系统稳定的充要条件；最后通过仿真验证了所提出稳定性

分析方法的有效性。

关键词：通信时延；时延边界；ＵＡＶ／ＵＧＶ混合编队；降维拆分；辅助特征函数法
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０　引言

无人机 （ＵＡＶ，ｕｎｍａｎｎｅｄａｅｒｉａｌｖｅｈｉｃｌｅ）／无人

车 （ＵＧＶ，ｕｎｍａｎｎｅｄｇｒｏｕｎｄｖｅｈｉｃｌｅ）混合编队控

制，通过空地协作，可以实现 ＵＡＶ编队和 ＵＧＶ编

队在感知、通讯、负载等方面的互补，提高整个系统

的灵活性和对未知环境的适应性，从而完成单独

ＵＡＶ编队或ＵＧＶ编队难以完成的任务，如空地立

体化交通监管、快速精准跟踪追逃、协同定位、紧急

救援等［１２］。

然而，ＵＡＶ与 ＵＧＶ之间存在巨大差异，不同

的工作空间、不同的动力学特性，使得 ＵＡＶ／ＵＧＶ

混合编队控制变得异常困难［３４］。同时，由于网络通

讯环境和通讯带宽的限制，混合编队的交互信息中含

有通信时滞，导致控制系统的稳定裕度急剧下降，甚

至引发系统不稳定，进一步加剧了混合编队控制的难

度［５７］。因此，研究通信时延下 ＵＡＶ／ＵＧＶ 混合编

队控制系统的稳定性具有重要意义。

关于通信时延下控制系统稳定性的研究，有两大

类方法：时域方法、频域方法［８］。时域方法是当前的

主流方法，往往基于Ｌｙａｐｕｎｏｖ－Ｒａｚｕｍｉｋｈｉｎ定理或

Ｌｙａｐｕｎｏｖ－Ｋｒａｓｏｖｓｋｉｉ泛函进行研究
［９１２］。然而，时

域方法仅能获取通信时延下控制系统稳定的充分条

件，而非充要条件，具有很大的保守性［１３］。

频域方法致力于研究通信时延下控制系统特征方

程的求解问题，可以获取系统稳定的充要条件［１４］。

但是，时延系统的特征函数具有无穷多个特征根，现

有的数学工具无法计算出其所有特征根，所以更关注

临界虚根 （位于复平面虚轴上的特征根）求解［１５］。

常用的临界虚根求解方法有：Ｒｅｋａｓｉｕｓ代换法
［１６］、

辅助特征函数法［１７］、直接法［１８］、τ分解法等
［１９］。这

些临界虚根求解方法各有优缺点，这里推荐辅助特征

函数法，其主要优势包括：（１）对临界虚根的检测可

简单有效地通过求解辅助特征方程完成；（２）在辅助

特征方程没有重根的前提下，所有临界虚根的稳定性

行为可以直接判断，无需其他计算［２０］。

目前，利用频域方法分析通信时延下 ＵＡＶ／

ＵＧＶ混合编队控制系统稳定性的研究较为匮乏，存

在一些关键难题。比如，囿于 ＵＡＶ／ＵＧＶ的异构特

性，难以将频域方法直接应用于混合编队的复杂系统

特征方程的求解。特别地，随着 ＵＡＶ、ＵＧＶ数量

的增加，混合编队系统特征方程的维数不断增加，临

界虚根求解运算量呈指数膨胀，导致 “维度爆炸”问

题。因此，研究通信时延下 ＵＡＶ／ＵＧＶ混合编队控

制系统的稳定性问题，推导系统稳定的充要条件，尚

存在研究瓶颈。

综合以上分析，本文研究通信时延下 ＵＡＶ／

ＵＧＶ混合编队控制系统的稳定性分析问题，旨在

推导系统稳定的充要条件，计算准确的时延边界，

即可容许的最大时延。首先，建立考虑 ＵＡＶ／ＵＧＶ

异构特性的混合编队模型，并描述混合编队的通信

关系。接着，针对 ＵＡＶ群组、ＵＧＶ群组，分别设

计基于信息一致性的分布式控制器，并构建 ＵＡＶ／

ＵＧＶ混合编队控制系统。然后，利用矩阵相似变

换，将高维异构的 ＵＡＶ／ＵＧＶ混合编队控制系统

降维拆分为若干等价的低维子系统，降低解析难度

和运算量。最后，采用辅助特征函数法计算这些子

系统特征方程的临界虚根，获取系统稳定的充要条

件，得到准确的时延边界，并通过仿真验证了所提

理论方法的有效性。

１　犝犃犞／犝犌犞混合编队建模

首先，对 ＵＡＶ、ＵＧＶ 分别进行建模，并确立

ＵＡＶ／ＵＧＶ的共同控制量；然后，构建 ＵＡＶ／ＵＧＶ

混合编队的通信拓扑，描述编队的通信关系。

１１　犝犃犞与犝犌犞建模

在地面惯性坐标系犗犡犢犣 中
［２１］，由于无人车仅

在犗犡犢 平面运动，因此选取平面运动状态作为

ＵＡＶ／ＵＧＶ共同的控制量，而高度协同控制只在

ＵＡＶ群组内部进行。ＵＡＶ模型选用四旋翼，ＵＧＶ

模型选用双轮差分驱动式。

首先，四旋翼无人机的运动学模型为［２２］：

狓犳犻

狔
犳
犻

狕犳

熿

燀

燄

燅犻

＝

犞犳犻ｃｏｓθ
犳
犻ｃｏｓψ

犳
犻

犞犳犻ｃｏｓθ
犳
犻ｓｉｎψ

犳
犻

犞犳犻ｓｉｎθ
犳

熿

燀

燄

燅犻

（１）

　　其中：犻＝１，２，…，犿，狓犳犻，狔犳犻，狕犳犻 分别表示第犻架

ＵＡＶ在惯性坐标系下的犡、犢、犣轴位置。犞犳犻、θ犳犻、ψ
犳
犻

分别为第犻架ＵＡＶ的速度、俯仰角、偏航角。

假设仅考虑定高模式下的ＵＡＶ运动，则其俯仰

角θ犳犻 的变化可认为很小。因此，对式 （１）进行简

化，得到：
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狓犳犻（狋）＝犞犳犻（狋）ｃｏｓ（ψ
犳
犻（狋））

狔
犳
犻（狋）＝犞犳犻（狋）ｓｉｎ（ψ

犳
犻（狋））

狕犳犻（狋）＝犞犳狕犻（狋）


ψ
犳
犻（狋）＝ω犳犻（狋）

ω犳犻（狋）＝狌犳犻（狋

烅

烄

烆 ）

（２）

　　其中：犞犳狕犻（狋）表示第犻架ＵＡＶ在惯性坐标系下沿

犣轴的速度，ω犳犻（狋）表示第犻架 ＵＡＶ的偏航角速度；

狌犳犻（狋）为控制输入。

再者，双轮差分驱动轮式移动机器人的运动学模

型为［２３］：

狓犵犻（狋）＝犞犵犻（狋）ｃｏｓ（ψ
犵
犻（狋））

狔
犵
犻（狋）＝犞犵犻（狋）ｓｉｎ（ψ

犵
犻（狋））


ψ
犵
犻（狋）＝ω犵犻（狋）

ω犵犻（狋）＝狌犵犻（狋

烅

烄

烆 ）

（３）

　　其中：犻＝犿＋１，犿＋２，…，狀。狓犵犻（狋），狔犵犻（狋）为第犻

辆ＵＧＶ在惯性坐标系下的犡 轴、犢 轴位置。ψ
犵
犻（狋）、

犞犵犻（狋）、ω犵犻（狋）分别为第犻辆ＵＧＶ的偏航角、速度、角

速度；狌犵犻（狋）为控制输入。

为了实现ＵＡＶ／ＵＧＶ混合编队在平面的协同，选

取偏航角和偏航角速度作为ＵＡＶ／ＵＧＶ共同的控制量。

１２　犝犃犞／犝犌犞混合编队的通信拓扑

考虑由犿架四旋翼ＵＡＶ、狀－犿辆双轮差分驱动

ＵＧＶ所构成的混合编队，其通信拓扑可以用图论的

相关知识进行描述［２４２５］。

ＵＡＶ／ＵＧＶ混合编队的通信拓扑用无向图犌＝

｛犞，ε，犃｝表示，节点集犞 由所有的无人器组成，边

集合ε犞×犞 表征通信关系。对于犻，犼∈犞，邻接矩

阵犃＝［犪犻犼］狀×狀的元素为：１）（犻，犼）∈ε时，犪犻犼＝１；２）（犻，

犼）ε时，犪犻犼 ＝０。犖犻 是向第犻个无人器 （ＵＡＶ或

ＵＧＶ）通信的其他无人器集合。入度矩阵为犇 ＝

ｄｉａｇ｛犱１，犱２，…，犱狀｝，其中犱犻＝∑
狀

犼∈犖犻

犪犻犼。ＵＡＶ／ＵＧＶ混

合编队通信拓扑的拉普拉斯矩阵定义为犔＝犇－犃。

ＵＡＶ／ＵＧＶ混合编队可以分为ＵＡＶ 群组和ＵＧＶ

群组，Γ１＝｛１，２，…，犿｝，Γ２＝｛犿＋１，犿＋２，…，狀｝分别

表示ＵＡＶ、ＵＧＶ的集合，有Γ１∪Γ２＝狏。犔犳∈瓗
犿×犿

是 ＵＡＶ 群 组 通 信 拓 扑 的 拉 普 拉 斯 矩 阵，犔犵 ∈

瓗
（狀－犿）×（狀－犿）是ＵＧＶ群组通信拓扑的拉普拉斯矩阵。

此外，为了表征ＵＡＶ群组与 ＵＧＶ群组的交叉

通信关系，定义犖犳犵犻 为向第犻架 ＵＡＶ通信的 ＵＧＶ

集合，犖犵犳犻 为向第犻辆ＵＧＶ通信的ＵＡＶ集合；犃犳犵∈

瓗
犿×（狀－犿），犃犵犳 ∈ 瓗

（狀－犿）×犿 分别为犖犳犵
犻 、犖犵犳犻 所对应的邻

接矩阵；犇犳犵 ∈ 瓗
犿×犿，犇犵犳 ∈ 瓗

（狀－犿）×（狀－犿）分别为犖犳犵犻 、

犖犵犳犻 所对应的入度矩阵。

２　通信时延下犝犃犞／犝犌犞混合编队的稳定性

分析

　　针对通信时延下的ＵＡＶ／ＵＧＶ混合编队，设计

分布式控制器，并分析编队的稳定性，获取准确的时

延边界。首先，设计通信时延下基于一致性算法的

ＵＡＶ／ＵＧＶ混合编队分布式控制器，并推导编队的

闭环系统特征方程。然后，根据 ＵＡＶ／ＵＧＶ编队的

闭环系统特征方程，推导编队稳定的一组必要条件；

继而利用辅助特征函数法对带有通信时延的 ＵＡＶ／

ＵＧＶ混合编队进行稳定性分析，证明只有一个时延

区间可以令编队稳定，并得到编队稳定的充要条件，

获取准确的时延边界。

２１　犝犃犞／犝犌犞混合编队的分布式控制器设计

为了设计 ＵＡＶ／ＵＧＶ 混合编队的分布式控制

器，先定义误差量。珘ψ
犳
犻（狋）、珘ψ

犵
犻（狋）分别为 ＵＡＶ 和

ＵＧＶ的偏航角误差，珘ω犳犻（狋），珘ω犵犻（狋）别为ＵＡＶ和ＵＧＶ

的偏航角速度误差，具体形式为：

珘
ψ
犳
犻（狋）＝ψ

ｄ（狋）－ψ
犳
犻（狋），犻∈Γ１

珘ω犳犻（狋）＝ω
ｄ（狋）－ω犳犻（狋），犻∈Γ１

珘
ψ
犵
犻（狋）＝ψ

ｄ（狋）－ψ
犵
犻（狋）， 犻∈Γ２

珘ω犵犻（狋）＝ω
ｄ（狋）－ω犵犻（狋），犻∈Γ

烅

烄

烆 ２

（４）

　　其中：ψ
ｄ（狋）、ω

ｄ（狋）为 ＵＡＶ／ＵＧＶ混合编队的期

望偏航角和期望偏航角速度。ＵＡＶ／ＵＧＶ混合编队

的控制目标为：

ｌｉｍ
狋→∞

珘
ψ
犳
犻（狋）＝０，犻∈Γ１

ｌｉｍ
狋→∞

珘ω犳犻（狋）＝０，犻∈Γ１

ｌｉｍ
狋→∞

珘
ψ
犵
犻（狋）＝０，犻∈Γ２

ｌｉｍ
狋→∞

珘ω犵犻（狋）＝０，犻∈Γ

烅

烄

烆
２

（５）

　　接下来，针对 ＵＡＶ群组、ＵＧＶ群组，分别设

计基于信息一致性的分布式控制器：

狌犳犻（狋）＝－犽犳∑
犼∈犖犻

犪犻犼［珘ψ犼（狋－τ）－珘ψ
犳
犻（狋－τ）］－

犽犳∑
犼∈犖犻

犪犻犼［珘ω犼（狋－τ）－珘ω
犳
犻（狋－τ）］＋

犽犳珘ψ
犳
犻（狋－τ）＋犽犳珘ω犳犻（狋－τ），犻∈Γ１ （６）
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狌犵犻（狋）＝－犽犵∑
犼∈犖犻

犪犻犼［珘ψ犼（狋－τ）－珘ψ
犵
犻（狋－τ）］－

犽犵∑
犼∈犖犻

犪犻犼［珘ω犼（狋－τ）－珘ω
犵
犻（狋－τ）］＋

犽犵珘ψ
犵
犻（狋－τ）＋犽犵珘ω犵犻（狋－τ），犻∈Γ２ （７）

　　其中：狌犳犻（狋），狌犵犻（狋）分别为 ＵＡＶ、ＵＧＶ的控制

输入，τ为通信时延，犽犳 ＞０，犽
犵
＞０是相应的控制增

益。珘ψ犼，珘ω犼分别表示第犼个无人器的偏航角误差和偏航

角速度误差。

然后，定义ξ＝ ［珘ψ
犳
犻，珘ω犳犻，珘ψ

犵
犻，珘ω犵犻］

犜，得到 ＵＡＶ／

ＵＧＶ混合编队控制系统的状态空间表达式：

ξ（狋）＝犎１ξ（狋）＋犎２ξ（狋－τ） （８）

　　其中：

犎１ ＝

０ 犐 ０ ０

０ ０ ０ ０

０ ０ ０ 犐

熿

燀

燄

燅０ ０ ０ ０

犎２ ＝

０ ０

－犽犳犐－犽犳（犔犳＋犇犳犵） －犽犳犐－犽犳（犔犳＋犇犳犵）

０ ０

犽犵犃犵犳 犽犵犃

熿

燀
犵犳

０ ０

犽犳犃犳犵 犽犳犃犳犵

０ ０

－犽犵犐－犽犵（犔犵＋犇犵犳） －犽犵犐－犽犵（犔犵＋犇犵犳

燄

燅）

　　其中：犐为单位矩阵。定义矩阵犔 为：

犔 ＝
－犽犳（犐＋犔犳＋犇犳犵） 犽犳犃犳犵

犽犵犃犵犳 －犽犵（犐＋犔犵＋犇犵犳［ ］）
（９）

　　存在变换矩阵犝，使得通过相似变换犝
－１犔犝＝

Λ，得到对角矩阵Λ，Λ 的特征值与犔相同，设这

些特征值为γ１，γ２，…，γ狀。利用上述相似变换，推导

出ＵＡＶ／ＵＧＶ混合编队控制系统的特征方程：

犳（λ，τ）＝ 犎１＋犎２犲
－λτ
－λ犐 ＝

－λ犐 ０

０ －λ犐

－犽犳（犐＋犔犳＋犇犳犵）犲－λτ 犽犳犃犳犵犲－λτ

犽犵犃犵犳犲－λτ －犽犵（犐＋犔犵＋犇犵犳）犲－λτ

犐 ０

０ 犐

－犽犳（犐＋犔犳＋犇犳犵）犲－λτ－λ犐 犽犳犃犳犵犲－λτ

犽犵犃犵犳犲－λτ －犽犵（犐＋犔犵＋犇犵犳）犲－λτ－λ犐

＝

犝－１（λ
２犐＋（λ＋１）犲－λτ犔）犝 ＝

λ
２犐＋（λ＋１）犲－λτΛ ＝

∏
狀

犻＝１

［λ
２
＋γ犻（λ＋１）犲

－λτ］＝∏
狀

犻＝１

犳犻（λ，τ） （１０）

　　其中：λ为拉氏变量，犳犻（λ）为对控制系统特征方

程进行降维拆分后的子系统特征方程，其形式为：

犳犻（λ，τ）＝λ
２
＋γ犻（λ＋１）犲

－λτ （１１）

　　至此，利用矩阵相似变换，将高维异构的混合编

队控制系统 （８）降维拆分为若干等价的低维子系统

（１１），分析这些子系统的稳定性与分析原 ＵＡＶ／

ＵＧＶ混合编队控制系统等价，可大幅度降低稳定性

分析的解析难度和运算量。

２２　准确时延边界求解

针对通信时延下 ＵＡＶ／ＵＧＶ混合编队控制系统

的稳定性分析分为两部分。首先，给出整个系统稳定

的一组必要条件，推导无时延情况下的稳定性判据。

然后，利用辅助特征函数法，证明只存在一个时延区

间可以令编队稳定，并计算通信时延下系统准确的时

延边界，得到编队稳定的充要条件。

无时延情况下ＵＡＶ／ＵＧＶ混合编队控制系统的

稳定条件，是有时延情况下系统稳定的前提和必要条

件。因此，先给出无时延情况下的稳定性判据。

引理１：对于τ＝０，当且仅当γ犻 ＞０时，犻∈犞，

ＵＡＶ／ＵＧＶ混合编队控制系统 （８）是Ｈｕｒｗｉｔｚ稳定的。

证明：由于分析 ＵＡＶ／ＵＧＶ混合编队控制系统

（８）的稳定性与分析各个子系统 （１１）的稳定性等

价，所以计算τ＝０时子系统 （１１）的特征方程：

犳犻（λ，０）＝λ
２
＋γ犻λ＋γ犻 （１２）

　　用劳斯判据推导式 （１２）Ｈｕｒｗｉｔｚ稳定的充要条

件，即γ犻＞０。

接下来，给出通信时延下 ＵＡＶ／ＵＧＶ混合编队

控制系统的稳定性判据。

定理１：对于满足引理１所述稳定性条件的

ＵＡＶ／ＵＧＶ混合编队控制系统 （８），有且仅有一个

时延区间τ∈ ［０，珋τ）可以令编队稳定，其时延边界珋τ

＝ｍｉｎ珋τ犻，犻∈犞，且：

珋τ犻 ＝
１

α犻
ａｒｃｃｏｓ

α
２
犻

α
２
犻γ犻＋γ（ ）犻 （１３）

　　证明：子系统 （１１）的特征方程可以写为如下形式：

犳犻（λ）＝犪０（λ）＋犪１（λ）犲
－λτ （１４）

　　其中：犪０（λ）＝λ
２，犪１（λ）＝γ犻（λ＋１）。
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定义辅助特征函数犉犻（犠犻）：

犉犻（犠犻）＝Ｒｅ（犪０（犻α犻））
２
＋ｌｍ（犪０（犻α犻））

２
－

Ｒｅ（犪１（犻α犻））
２
－ｌｍ（犪１（犻α犻））

２ （１５）

　　其中：λ＝犻α犻≠０是特征方程 （１４）对应的一个临

界虚根，且犠犻＝α
２
犻。将式 （１４）代入式 （１５），得：

犉犻（犠犻）＝犠
２
犻 －γ

２
犻犠犻－γ

２
犻 （１６）

　　式 （１６）的判别式为Δ＝γ
４
犻＋４γ

２
犻。当满足引理１

所述稳定性条件γ犻＞０时，Δ＞０，此时犉犻（犠犻）有两个

实根犠犻１ ＝
γ
２
犻 ＋ γ

４
犻 ＋４γ

２
槡 犻

２
，犠犻２ ＝

γ
２
犻 － γ

４
犻 ＋４γ

２
槡 犻

２
。

又因为γ
２
犻 ＜ γ

４
犻 ＋４γ

２
槡 犻，可知式 （１６）只存在一个大

于０的单根犠犻１＞γ犻，且
犱犉犻（犠犻１）

犱犠犻１

＝２（犠犻１－γ犻）＞０。

根据文献 ［２０］中关于辅助特征函数法的引理２可

知，则该临界虚根从左向右穿越虚轴，子系统 （１１）

从稳定变为不稳定。因此，有且仅有一个时延区间τ

∈ ［０，珋τ犻）可以令子系统 （１１）稳定，珋τ犻为犠犻１ 所对应

的时延，即子系统 （１１）准确的时延边界。

然后，给出珋τ犻的计算方法。将犲
－λτ
＝（ｃｏｓ（α犻τ）－

犻ｓｉｎ（α犻τ））代入式 （１１）中，令其实部和虚部分别等

于０，可得如下方程组：

α
２
犻 －γ犻（ｃｏｓ（α犻τ））－γ犻α犻（ｓｉｎ（α犻τ））＝０

α犻（ｃｏｓ（α犻τ））－ｓｉｎ（α犻τ）＝
烅
烄

烆 ０
（１７）

　　解方程组得到式 （１１）的时延边界为 （１３）。

在所有子系统的时延边界中取最小值，可最终得

到整个 ＵＡＶ／ＵＧＶ混合编队控制系统 （８）的时延

边界珋τ＝ｍｉｎ珋τ犻，犻∈犞。

３　仿真结果与分析

为了验证所提出通信时延下 ＵＡＶ／ＵＧＶ混合编

队稳定性分析方法的有效性，使用由３架 ＵＡＶ和３

辆ＵＧＶ构成的混合编队进行仿真。混合编队的通信

拓扑如图１所示。

图１　ＵＡＶ／ＵＧＶ混合编队的通信拓扑

图１所示通信拓扑对应的犔为：

犔 ＝

３ －１ ０ ０ ０ －１

－１ ３ －１ ０ ０ ０

０ －１ ３ －１ ０ ０

０ ０ －３ ９ －３ ０

０ ０ ０ －３ ９ －３

－３ ０ ０ ０ －

熿

燀

燄

燅３ ９

　　犔
的特征值为γ１＝１３．３９２３，γ２＝９．４６４１，γ３＝

５．５３１９，γ４＝１．２８０３，γ５＝２．５３５９，γ６＝３．７９５６。所

有的特征值均大于零，满足引理１。

控制增益设定为犽犳 ＝１，犽犵 ＝３。ＵＡＶ／ＵＧＶ混

合编队的初始状态量犞犳犻 （０）＝犞犵犻 （０）＝犞犳狕犻 （０）

＝２ｍ／ｓ。控制目标：ＵＡＶ飞行高度２０ｍ，ＵＡＶ／

ＵＧＶ偏航角ψ
犱＝８０°，偏航角速度ω

犱＝０°／ｓ。

根据定理１，计算得到准确的时延边界珋τ＝０．１１１４ｓ。

接下来，分三种情况验证定理１的正确性。三种

情况的时延大小有差异，分别为：１）时延略小于边界

值，τ＝０．１１００ｓ；２）时延等于边界值，τ＝０．１１１４ｓ；

３）时延略大于边界值，τ＝０．１１２０ｓ。

情况１：τ＝０．１１００ｓ

ＵＡＶ／ＵＧＶ混合编队的偏航角和偏航角速度变

化曲线分别如图２、图３所示，偏航角误差和偏航角

速度误差曲线分别如图４、图５所示。ＵＡＶ／ＵＧＶ

的偏航角在５０ｓ之内趋近于控制目标８０°并保持不

变，偏航角速度趋近于０，偏航角误差、偏航角速度

误差也均在５０ｓ内趋近于０。由此可知当通信时延τ

＝０．１１００ｓ时，ＵＡＶ／ＵＧＶ混合编队控制系统是稳定的。

图２　τ＝０．１１００ｓ时的偏航角

ＵＡＶ／ＵＧＶ混合编队的犗犡犢平面运动轨迹如图

６所示，三维运动轨迹如图７所示。ＵＡＶ／ＵＧＶ混

合编队系统在５０ｓ内达到稳定状态。
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图３　τ＝０．１１００ｓ时的偏航角速度

图４　τ＝０．１１００ｓ时的偏航角误差

图５　τ＝０．１１００ｓ时的偏航角速度误差

图６　ＵＡＶ／ＵＧＶ混合编队的犗犡犢 平面运动轨迹

情况２：τ＝０．１１１４ｓ

图７　ＵＡＶ／ＵＧＶ混合编队的三维运动轨迹

ＵＡＶ／ＵＧＶ混合编队的偏航角误差和偏航角速度

误差分别如图８、图９所示。此时，系统的状态呈现等

幅振荡，ＵＡＶ／ＵＧＶ混合编队控制系统临界稳定。

图８　τ＝０．１１１４ｓ时的偏航角误差

图９　τ＝０．１１１４ｓ时的偏航角速度误差

情况３：τ＝０．１１２０ｓ

ＵＡＶ／ＵＧＶ混合编队的偏航角误差和偏航角速

度误差分别如图１０、图１１所示。此时，混合编队的

偏航角误差、偏航角速度误差曲线均发散，ＵＡＶ／

ＵＧＶ混合编队控制系统不稳定。

上述三种不同情况的仿真结果表明，定理１的时

延边界计算方法是正确的，所提出的通信时延下

ＵＡＶ／ＵＧＶ混合编队稳定性分析方法是有效的。
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图１０　τ＝０．１１２０ｓ时的偏航角误差

图１１　τ＝０．１１２０ｓ时的偏航角速度误差

４　结束语

针对通信时延下的高维异构 ＵＡＶ／ＵＧＶ混合编

队控制系统，本文提出了系统稳定的充分必要条件，

给出准确时延边界的计算方法。建立了考虑异构特性

的ＵＡＶ／ＵＧＶ混合编队模型，对 ＵＡＶ群组、ＵＧＶ

群组分别设计了基于信息一致性的分布式控制器。利

用矩阵相似变换，将高维异构的 ＵＡＶ／ＵＧＶ混合编

队控制系统进行降维拆分，极大地降低了稳定性分析

的解析难度和运算量。证明了只存在一个时延区间可

以令编队稳定，并利用辅助特征函数法推导了准确的

时延边界。最后，通过三组仿真验证了所提出稳定性

分析方法的有效性。
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