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摘要：研究了离散时间二阶多智能体系统在外部干扰约束下的有限时间领导—跟随一致性

问题。首先利用自适应滑模控制理论，设计了一种新的有限时间一致性方案。自适应控制

律是在传统滑模趋近律基础上改进设计的，其优点是减少抖振并保持对干扰的不变性。此

外，通过给出一个离散李雅普诺夫函数，证明了离散时间二阶多智能体系统的有限时间稳

定性。最后，数值模拟结果验证了理论分析的有效性。 
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