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摘要：本文研究了连续反馈方法在有限时间内同时实现路径跟踪和沿期望轨道编队运动控

制的应用。假设虚拟领导者和跟随者之间的拓扑结构是有方向的。设计了一种称为障碍函

数的附件条件，使所有智能体在一个有限的区域内移动。首先，基于障碍函数和反步法，

设计了一种新型的连续有限时间路径跟踪控制算法。然后，通过将路径跟踪误差视为扰动，

设计了一种新型的连续有限时间编队控制算法。详细研究了所得系统的稳定时间特性，并

对所提策略进行仿真验证。 
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