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吴奕德，葛明峰*等，机电学院，Nonlinear Dynamics（2020），Task-space bipartite tracking of networked robotic

systems via hierarchical finite-time control
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近日，机电学院葛明峰副教授团队硕士研究生吴奕德以第一作者在非线性动力学领域《Nonlinear Dynamics》期刊上刊发研究成果。该文设
计了几种新的有限时间控制算法，成功解决了多机器人系统在多种情况下的竞争一致跟踪问题。

多机器人系统通过子机器人之间的信息交互以协作的方式完成一个或多个全局任务，具有较强的应用性、冗余性和灵活性。因此，它推动

了和机器人相关的分布式算法的发展，以实现各种集体行为，尤其是竞争一致跟踪控制算法的研究。然而，现有的研究成果只能在关节空间的

情况下解决多机器人系统的竞争一致跟踪问题。但在实际应用中，对机器人的运动控制主要是根据末端执行器的运动。由于存在奇异性、运动

学不确定性和逆运动学等因素，已有控制算法无法适用。另一方面，收敛速率也是衡量控制算法优劣的一个重要指标。然而，对于多机器人系

统的竞争一致跟踪，现有的研究成果仅仅能实现误差状态的渐进收敛。因此，亟需在任务空间中实现多机器人系统的有限时间竞争一致跟踪。

针对上述实际问题，研究团队考虑外部扰动的影响，通过滑模控制理论设计了两种有限时间控制算法，以分层控制的方式成功地解决了多

机器人系统的竞争一致跟踪问题，填补了该方向存在的技术空缺。

该研究成果受到国家自然科学基金（61703374等）和中国地质大学（武汉）中央高校基本科研业务费专项资金项目（CUG170656）的资
助。
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