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摘要：队列系统在提高交通吞吐量和道路安全方面极具潜力，其被广泛用于高速公路上智

能网联汽车的协同控制。受队列控制的启发，虚拟队列可以极大地简化冲突场景下智能网

联多车系统的协同行驶。车车通信是虚拟队列系统的重要组成部分。在通信资源有限的情

况下，大量数据传输必然会出现传输延迟、丢包等缺陷。因此，需要避免不必要的传输，

从而建立一个可靠的无线网络。针对这一问题，本文提出一种基于事件触发的鲁棒控制方

法，在保证时变不确定性条件下虚拟队列系统稳定性的同时，减少通信资源的利用。本文

解析地证明了闭环系统的一致有界性、一致最终有界性和队列稳定性。本文所设计的触发

条件考虑了边界信息的不确定性，使阈值估计更加合理。仿真和实验结果表明，该方法可

以在多车协作的同时大大减少数据传输。阈值的选取影响跟踪能力和通信负担，其优化方

法值得在今后的研究中探索。 
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