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摘要：本文考虑固定和切换拓扑下的多智能体系统缩放编队控制问题。首先，提出一种改

进的基于采样的包含动态辅助变量的弹性动态事件触发机制。在该机制中，引入一个服从

伯努利分布的随机变量来表达通信网络的空闲和繁忙情况。同时，将绝对值运算引入触发

条件，以有效减小编队误差。然后，基于所提机制，在固定和切换拓扑下设计一个缩放编

队控制协议。缩放编队误差系统被建模为一个时变时滞系统。通过构建适当的Lyapunov–
Krasovskii泛函，导出编队误差系统稳定的充分条件。提出一种基于麻雀搜索算法的联合设

计算法，用于联合设计控制增益和触发参数。最后，通过多无人机仿真实验平台，对所设

计控制方法的有效性进行了数值验证。 
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