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摘要： 针对典型山地风场条件下多无人机（Unmanned aerial vehicle，UAV）编队通信时延问题，提出了一种时序

相关性时变时延分布式自适应控制算法，以增强编队在复杂风场环境下的控制性能和抗干扰能力。首先，基于

多重复合风构建了典型山地风场模型，并在此基础上建立了多无人机编队模型。其次，提出了一种基于时序相

关性的自适应时延控制算法，利用偏自相关系数（Partial autocorrelation function， PACF）来实现对时延和本身状

态的时序调控。然后，在控制协议中引入编队控制补偿向量，通过反馈增益矩阵将目标状态输入至控制协议中，

更精准地跟踪目标状态；该算法还通过 Lur’e 非线性拟合非线性特性，处理了风场和无人机自身非线性特性所带

来的双重耦合影响，移除了对非线性有界处理的依赖；算法中应用自适应律来估计并控制风场环境的噪声干扰；

算法还采用非光滑函数来模拟未知环境干扰，同时结合自适应增益对系统动态特性进行补偿。最后，通过数值

仿真验证了所提出的控制协议的有效性，说明了该算法能够提高无人机编队在山地风场中的稳定性和适应性。
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Abstract:Aiming at the problem of communication delay in multiple unmanned aerial vehicles （UAVs） under 
a typical mountainous wind field， a time-varying delay distributed adaptive control algorithm based on 
temporal correlation is proposed. This algorithm holds an improved time-varying delay control capability and 
an enhanced anti-disturbance ability under wind fields. First， a typical mountainous wind field model is 
constructed based on multi-compound winds. Then， the formation model of multiple UAVs is established. 
Second， an adaptive delay control algorithm based on temporal correlation is proposed， utilizing the partial 
autocorrelation function （PACF） to achieve temporal regulation of both the delays and the state itself. In the 
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control protocol， a formation control compensation vector is introduced， and the target state is input into the 
control protocol through a feedback gain matrix， allowing for more precise tracking of the target state. This 
algorithm also uses Lur’e nonlinearity to handle the dual coupling effects caused by the nonlinear 
characteristics of the wind field and the UAV itself， which removes the dependence on nonlinear bounded 
treatments. The adaptive law is applied to the algorithm to estimate the noise disturbance under the wind field. 
A non-smooth function is used to simulate unknown environmental disturbance， and an adaptive gain is 
designed to compensate for the dynamic characteristics of the system. Finally， the effectiveness of the 
proposed control protocol is verified through numerical simulations， demonstrating that the algorithm can 
improve the stability and adaptability of UAV formation under mountainous wind fields.
Key words: unmanned aerial vehicle （UAV） formation； typical mountainous wind field； time-varying delay； 

distributed adaptive control； nonlinearity

随着无人机技术的迅猛发展，无人机编队因其

高效协同和灵活性，在环境监测等多个领域展现出

应用潜力。然而，在实际应用过程中，地形和气候

因素所引起的干扰以及通信时延问题，增加了飞行

控制的难度，对无人机编队［1‑2］的稳定飞行提出了

更为严格的要求。

针对典型地域风场干扰影响无人机编队问题，

现有研究主要都集中在优化控制策略和无人机动

力学模型两个方面。优化后的控制算法［3‑4］在抗风

干扰方面表现出良好的鲁棒性，但其更多关注算法

的优化，而忽略了风场模型的不确定性以及风场噪

声的影响，这导致了在复杂风场环境下无人机编队

的控制性能下降。文献［5‑6］针对未知风场干扰，

分别设计了被动协同控制算法和路径跟踪控制律，

实现了在干扰条件下的编队飞行，但这些方法适用

于有界风扰，对复杂风场的适应性有限。对于风场

建模与无人机动力学建模的研究，目前大多在无人

机运动学建模时考虑简易风场因素［7］。文献［8‑9］
基于简易风模型实现编队控制，虽然提升了模型的

精确性，但简化后的风场难以准确反映实际风场的

动态变化［10］。现有研究在复杂风场环境下的适应

性仍有不足，对风场特性的刻画需要深入研究。

外部环境也会存在一些其他的未知干扰，文

献［11‑12］通过神经网络方法近似应对未知干扰，

并取得了良好的控制效果；然而，在复杂场景下，神

经网络［13］所需的日常训练难以精确捕捉环境干扰

的不确定性。此外，无人机非线性特性［14］与风场

非线性特性之间存在耦合影响。文献［15］基于模

糊比例‑积分‑微分（Proportional‑integral‑derivative，
PID）控制实现了随机扰动下的非线性系统控制，

但并未考虑扰动的非线性。但在实际风场中，无

人机非线性和风场非线性都会对编队产生影响。

风场非线性与无人机非线性之间复杂的相互作用

关系，以及其他未知环境因素［16‑18］带来的干扰对无

人机编队飞行稳定性的影响仍然需要深入探究。

通信时延是无人机编队飞行中一个不容忽视

的问题［19］。在山地等复杂地形中，通信距离的增

加和信号干扰［20］的加剧导致无人机之间的通信时

延增加。在通信时延方面，现有研究利用偏微分方

程反步法［21］以及时延观测器结合线性矩阵不等

式［22］等方法，提高了系统补偿通信延迟的能力。

同时，文献［23］基于特征方程根与时延参数关系

的一致性，设计了延迟裕度，实现了延迟范围内的

智能体一致性。然而，这些研究多局限于理想环

境，复杂天气环境尤其是风场等导致的通信时延增

大的问题，尚未得到充分研究和解决。

在上述讨论的启发下，本文针对多无人机受风

干扰和时延影响的问题，提出一种改进的抗风扰时

延控制协议来实现无人机编队稳定控制。其主要

贡献如下。

（1） 针对风场模型的地域性特征不足及非线

性影响问题，建立了融合山地特征的复合风场模

型。将典型山地风场模型融入三维四旋翼无人机

模型中，构建了风力干扰下的多无人机编队模型。

同时，将风场和无人机自身的双重耦合非线性抽象

成 Lur’e 非线性进行处理，避免了传统方法中对非

线性函数的 Lipschitz 条件约束［24］，更符合实际复

杂非线性的模拟需求。相比文献［25］，本文建立

的复合风场模型更符合实际风场的复杂性特征。

（2） 针对风场噪声干扰和其他外部环境扰动

问题，提出了与风速相关的误差自适应律方法。通

过自适应律对风场噪声进行估计和控制，避免了传

统干扰直接有界性处理［5］的局限性，更符合风场噪

声干扰的实际估计状态。同时，引入非光滑函数扰

动模型模拟未知环境扰动的复杂性，并结合自适应

增益动态调整参数，以应对这些未知的有界扰动。

相较于基于神经网络的方法［26］，此方法更贴近干

扰的实际状态和本质特性。

（3） 针对在外部干扰影响下无人机之间的通

讯时延问题，提出了一种基于时序相关性的自适应
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时延控制方法。该方法利用偏自相关系数（Partial 
autocorrelation function，PACF）来实现对时延和本

身状态的时序调控。同时在控制协议中引入编队

控制补偿向量，通过反馈增益矩阵将目标状态输入

至控制协议中，相比于文献［27］无人机编队可以

更快速地跟踪目标状态。

1 模型建立

1. 1　风场模型建立

在典型山地环境，如武功山高山草甸区域，气

候特征随海拔升高而变化。这些高山地带因地势

崎岖，风速变化展现出高度的随机性；山地地形引

发的阻挡效应也导致局部风速分布不均，风速常急

剧上升后迅速回落，阵风现象频发；在复杂山地场

景下，树木遮蔽与海拔差异也会加剧风场湍流的影

响。基于上述分析，构建了一个融合随机风、阵风

及湍流风的复合风场模型。相较于文献［24］，本

模型更精准地捕捉了山地风场的典型特征，且更贴

近实际风场的复杂形态。

为了准确描绘风场形态，首要步骤是构建恰当

的参考坐标系。图 1 展示了两种坐标系：图 1（a）为

惯性坐标系｛N｝；图 2（b）为无人机机体坐标系

｛B｝。基于惯性坐标系，构建了复杂山地风场的模

型，具体过程如下。

（1） 随机风模型建立

在构建一般性随机风模型的过程中［28］，风速

的随机特性方程可表示为

V M = V max Rand(-1，1 ) sin ( 2πt + w n ) （1）
式 中 ：V max 为 随 机 风 速 的 峰 值 ；Rand(-1，1 ) 为
-1~1 之间均匀分布的随机数；w n 为 π 6。

基于一般随机风模型，针对典型山地场景，设

计了受山地地形和高度影响的随机风模型，改进后

的方程表示为

V m = V M

k ( Z h - Z r )
（2）

式中：k 表示地形系数，考虑的是地形的影响因子

（例如山的坡度）；Z h 表示当前高度；Z r 表示基准高

度；山地地形下的随机风风速为 V m。

（2） 阵风模型建立

考虑（1‑cosine）阵风模型［29］，并采用三角函数

来模拟阵风的瞬时特性。为了更直观地展示阵风

随时间的多变趋势及其对无人机的影响，对阵风模

型［29］进行了改进，实现多时段风速变化，并强调阵

风风速先突然增加、后迅速下降、再突然增加的特

征。改进后的方程为

V g =
ì

í

î
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ï

ï
ïï
ï
ï

ï

ï

ï

ï

ï

ï
ïï
ï
ï

ï

ï

ï

0  
          t < tl1；tl1 + T g < t < tl2；t > tl2 + T g

V gmax

2 ( )1 - cos ( )2π ( t - tl1 )
T g

    tl1 ≤ t ≤ tl1 + T g

V gmax

2 ( )1 - cos ( )2π ( t - tl2 )
T g

    tl2 ≤ t ≤ tl2 + T g

（3）
式 中 ：V g 为 阵 风 风 速 ；V gmax 为 阵 风 峰 值 风 速 ；

tl1、tl2、t为阵风发生时间；T g 为阵风周期。

（3） 湍流风模型建立

Dryden 湍流模型的功率谱密度函数［30］是一个

经过验证的合理公式，具有共轭性和可分解性。为

了模拟湍流风速，基于该功率谱密度函数，三维方

向上的湍流风速方程设计为

ì

í

î

ï

ï

ï
ïï
ï

ï

ï

ï

ï

ï
ïï
ï
ï

ï

V u = [ 1 +( Lu ω )2 ] πΦ ( ω )
σ 2

u Lu

V v = [ 1 +( Lv ω )2 ] πΦ ( ω )
3σ 2

v Lv

V w = [ 1 +( Lw ω )2 ] πΦ ( ω )
3σ 2

w Lw

（4）

式中：σu、σv、σw 分别表示惯性坐标系 xN、yN、zN 轴 3
个方向的湍流强度；Lu、Lv、Lw 分别表示各惯性坐

标系 xN、yN、zN 轴 3 个方向的湍流尺度；V u、V v、V w

分别表示惯性坐标系 xN、yN、zN 轴 3 个方向的飞行

速度；ω 表示湍流频率；Φ ( ω ) 表示功率谱密度函

数。由于四旋翼无人机飞行高度较低，根据军用标

准 MIL‑HDBK‑1797 的要求，在低空条件下，湍流

强度与湍流尺度满足以上关系。

（4） 山地特征复合风场模型建立

通过叠加上述各类风场，最终在惯性坐标系下

实现了 xN、yN、zN 轴 3 个方向的风场速度建模。

xN 轴方向复合风速

V ωx =
ì

í

î

ï
ïï
ï
ï
ï

ï
ïï
ï
ï
ï

V m + V u 
                      t < tl1；tl1 + Tg < t < tl2；t > tl2 + T g

V m + V u + V g

                      tl1 ≤ t ≤ tl1 + T g；tl2 ≤ t ≤ tl2 + T g

（5）

图 1 参考坐标系

Fig.1 Reference coordinate systems
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yN 轴方向复合风速

V ωy =
ì

í

î

ï
ïï
ï
ï
ï

ï
ïï
ï
ï
ï

V m + V v

                     t < tl1；tl1 + T g < t < tl2；t > tl2 + T g

V m + V v + V g

                     tl1 ≤ t ≤ tl1 + T g；tl2 ≤ t ≤ tl2 + T g

（6）
zN 轴方向复合风速

V ωz =
ì

í

î

ï
ïï
ï
ï
ï

ï
ïï
ï
ï
ï

V m + V w

                     t < tl1；tl1 + T g < t < tl2；t > tl2 + T g

V m + V w + V g

                     tl1 ≤ t ≤ tl1 + T g；tl2 ≤ t ≤ tl2 + T g

（7）
式中 V ωx、V ωy、V ωz 分别表示在 3 个方向上随时间

变化的复合风速。

本文聚焦典型山地场景下的复合风场模型，因

此在综合考量山地环境下各类风速的基础上，还需

融入山地高度、坡度等特征因素，构建符合需求的

典型山地风速模型

ì

í

î

ï

ï

ï

ï
ïïï
ï

ï

ï

ï

ï

ï

ï
ïïï
ï

ï

ï

ï

ï
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2
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2

V wy = k ( Z h - Z r ) V ωy

Z h
e( )-
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2

ωz
2

V wz = k ( Z h - Z r ) V ωz

Z h
e( )-

( )Zh - hpeak
2

ωz
2

（8）

式中：hpeak 表示山顶高度；ωz 表示高度峰值变化的

标准差，会影响风速衰减特性。

注 1：本文的研究目标是实现无人机编队在

典型山地风场下的稳定飞行。为了准确模拟复杂

山地风场特征，在综合考量山地环境下各类风速

的基础上，融入了山地高度、坡度等特征因素，构

建了符合需求的典型山地风速模型。同时，分析

了复合风场速度对噪声特性的影响，将风场速度

纳入到了噪声模型的构建过程。构建典型山地风

场速度模型的目的在于模拟更接近实际的山地风

场环境以及干扰，以便为无人机编队提供趋于真

实风场的仿真实验条件。图 2 为山地风场简单模

型示意图。

1. 2　基于典型风场建立四旋翼无人机模型

四旋翼无人机的姿态控制已经得到了广泛研

究，因此，可以假设四旋翼无人机的姿态控制足够

快［31‑33］。基于三自由度质点运动模型［8］，本节主要

聚焦无人机编队在空间上的位置和速度变化［34］，

分析了风场下无人机非线性编队，并考虑了无人机

非线性空气阻力以及风场力的模拟。

假设四旋翼多无人机系统中包含 N 架四旋翼

无人机，在惯性坐标系和机体坐标系的相互转换

下，带风场力的四旋翼无人机的位置非线性动力学

方程表示为
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U 1

m
-

KD v2
xi

m
- KWV 2

wx

m

v̇yi
= ( )sinθi sin ψi - sin ϕi cos θi cos ψi

U 1

m
-

KD v2
yi

m
- KWV 2

wy

m

v̇zi
= ( )cosϕi cos θi

U 1

m
- KD v2

zi

m
- KWV 2

wz

m
- g

（9）

式中：i ∈ { 1，2，…，N }，pxi
、pyi

、pzi
表示的第 i 架无人

机在惯性坐标系下的飞行位置信息；θi、ϕi、ψi 为第 i

架无人机的偏航角、滚转角和俯仰角；vx i、vyi
、vzi

表

示第 i架无人机在惯性坐标系下的线速度；KD 表示

空气阻力系数；KW 表示风场力系数；g 表示重力；m

表示无人机质量。推力控制量 U 1 的方程表示如下

U 1 = KT∑
i = 1

4

Ω 2
i （10）

式中：Ωi ( i = 1，2，3，4 )分别为 4 个转子的转速；KT

表 示 转 子 的 升 力 系 数（取 决 于 螺 旋 桨 材 料 、直

径等）。

1. 3　图论

定义 G (A )= (V，E，A )为包含 N 架无人机的

无向图，其中，V =[ vi |i = 1，2，3，…，n ]为节点集，

E ⊆ V × V 是边集，A=[ aij ]∈R n × n 为图 G 的邻接

矩阵，aij ≠ 0 表示第 i架无人机与第 j架无人机之间

存在连接。假设图 G 是简单的，即对任意 i ∈ V，有

aii = 0。拉普拉斯矩阵定义为：L= D-A，其中D

为 度 矩 阵 ，包 含 对 角 元 素 Di = ∑
j ∈ Ni

aij，其 中 i =

1，2，…，N。如果无向图中的任意两点之间有一条

路径，则该图称为连通图。

图 2 山地风场示意图

Fig.2 Schematic diagram of mountainous wind feild
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2 非线性分布式时延控制协议设计

2. 1　多无人机非线性系统建立

假设有 N 架无人机，标记为 i = 1，2，…，N。为

了统一表示无人机的位置和速度状态，选择x i ( t )∈R 6

表示第 i 架无人机的飞行的状态，x i =[ pT
i ，vT

i ]T，

其中 p i =[ pxi
，pyi

，pzi
]T，vi=[ vxi

，vyi
，vzi

]T。u i ( t )∈R 3

为第 i 架无人机的控制输入，它只利用相邻无人机

的信息。无人机自身非线性和风场非线性表示为

f i ( t )∈ R 3。四旋翼非线性无人机系统的运动模型

由一般非线性系统方程表示为

ẋ i ( t )= Ax i ( t )+ B [ g i ( t ) u i ( t )+ f i ( t ) ]  （11）
式 中 ：A ∈ R 6 × 6，B ∈ R 6 × 3，g i ( t )= diag ( 1/m，

1 m，1 m )表示光滑的非线性不确定连续函数，并

且假设它的不确定性完全已知。无人机的控制输

入为

u i ( t )=
é

ë

ê

ê

ê
êê
ê
ê

ê ù

û

ú

ú
úúú
ú

ú

úuxi
( t )

uyi
( t )

uzi
( t )

=

é

ë

ê

ê

ê

ê
êê
ê
ê

ê

ê ù

û

ú

ú

ú
úú
ú

ú

ú( )sinθi cos ψi + sin ϕi cos θi sin ψi U 1

( )sinθi sin ψi - sin ϕi cos θi cos ψi U 1

( )cos θi cos ϕi U 1

（12）

非线性部分为

f i ( t )=

é

ë

ê

ê

ê

ê

ê

ê

ê
êê
ê
ê

ê

ê

ê

ê

ê
ù

û

ú

ú

ú

ú

ú

ú
úú
ú

ú

ú

ú

ú

ú- KD v2
xi

m
- KWV 2

wx

m

- KD v2
yi

m
- KWV 2

wy

m

- KD v2
zi

m
- KWV 2

wz

m
- g

（13）

根据式（11），增加与风速相关的风场噪声和一

些未知环境干扰，使得模型的建立更符合实际性并

且更具普适性，非线性系统设计为

ẋ i ( t )= Ax i ( t )+ B [ g i ( t ) u i ( t )+ f i ( t )+
w i ( t )+ d i ( t ) ] （14）

式 中 ：x i ( t )∈ R n，A ∈ R n × n，B ∈ R n × m，f i ( t )∈ Rm，

u i ( t )∈ Rm，g i ( t )∈ Rm × m；d i ( t )∈ Rm 表示对无人机

编队产生影响的其他未知环境干扰的近似小残差，

假设 ||d i ( t ) || < δ 有界，其上界 δ 是一个未知正常

数；w i ( t )表示无人机编队在风场中受到的噪声影

响，是一个均值为零的独立标准白噪声过程，它受

到风速和一些未知随机因素的共同作用。

风场噪声的模型设计为

w i ( t )= Vwi ( t ) ξ i ( t )+ ο i ( t ) （15）
式中：Vwi =[ V wx，V wy，V wz ]T 表示随时间变化的风

场速度；ξ i ( t ) ( i = 1，2，…，N )为未知向量，表示噪

声强度；ο i ( t )为未知随机因素，假设 ||ο i ( t ) || < κ 有

界，其上界 κ 是一个未知正常数。

鉴于无人机模型非线性部分的动态行为与

Lur’e 非线性的理论框架相契合，将双重非线性抽

象成 Lur’e非线性

Φ i ( σi )=

é

ë

ê

ê

ê

ê

ê

ê

ê
êê
ê
ê

ê

ê

ê

ê

ê
ù

û

ú

ú

ú

ú

ú

ú
úú
ú

ú

ú

ú

ú

ú- KD v2
xi

m
- KWV 2

wx

m

- KD v2
yi

m
- KWV 2

wy

m

- KD v2
zi

m
- KWV 2

wz

m

（16）

非线性其余部分的方程为

~n i =
é

ë

ê

ê
êêê
ê

ê

ê ù

û

ú

ú
úú
ú

ú  0
  0
-g

（17）

式中 ||~n i || < ν有界，其上界 ν是一个未知正常数。

由式（16，17），可得非线性项 f i ( t )的方程为

f i ( t )=Φ i ( σi ( t ) )+ ~n i ( t ) （18）
式中：Φ i ( σi ( t ) ) 表示双重非线性项；~n i ( t ) 表示非

线性冗余项。

无人机之间的通信时延在实际编队飞行中影

响巨大。在典型山地风场环境中，风场非线性和风

场噪声的干扰均会对无人机之间的通信传输造成

不利影响，进而增加通讯时延。基于式（14），建立

通讯时延影响下的编队方程为

ẋ i ( t )= Ax i ( t )+ B [ g i ( t ) u i ( t - τ ( t ) )+ f i ( t )+
w i ( t )+ d i ( t ) ] （19）

式中：τ ( t )为时变非均匀时延，满足 0 ≤ τ ( t ) ≤ γ，

0 ≤ τ̇ ( t ) ≤ μ，仅要求 γ、μ 等于或大于零，对时延考

虑了更加一般的情况。

问题 1 对于任何给定的有界初始状态，如果

无人机之间在时变时延下的相对状态与它们各自

的目标状态之间的差异趋于零，那么就可以认为多

无人机系统实现了时变时延编队跟踪。满足

lim
t → ∞

[ x i ( t - τ ( t ) )- h i ( t - τ ( t ) )-

( x j ( t - τ ( t ) )- h j ( t - τ ( t ) ) ) ]= 0 （20）
2. 2　基于非线性干扰的增强型时延控制协议设计

针对风场干扰和时变时延的问题，提出了风场

噪声的时延误差自适应律以及未知干扰的时延误

差自适应增益控制方法。与文献［27］相比，在控

制协议中还引入了编队控制补偿向量，通过反馈增

益矩阵将目标状态输入至控制协议。多无人机时

变时延控制协议为
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u i ( t- τ ( t ) )= g-1
i ( t )

ì
í
î

αK∑
j= 1

N

( aij [ ( x j ( t- τ ( t ) )-

    
ü
ý
þ

h j ( t- τ ( t ) ) )-( x i ( t- τ ( t ) )-h i ( t- τ ( t ) ) ) ] -

    r i ( t ) d̂ i

ì
í
î
∑
j= 1

N

aij [ ( x j ( t- τ ( t ) )-h j ( t- τ ( t ) ) )-

    ( x i ( t- τ ( t ) )-h i ( t- τ ( t ) ) ) ]+η i ( t )-

    ü
ý
þ

Vwi ( t ) ξ̂ i ( t )

ξ̇̂ i ( t )=-φ 0V T
wiK∑

j= 1

N

aij [ ( x j ( t- τ ( t ) )-

    h j ( t- τ ( t ) ) )-( x i ( t- τ ( t ) )-h i ( t- τ ( t ) ) ) ]

ṙ i ( t )=






K∑

j= 1

N

aij [ ( x j ( t- τ ( t ) )-h j ( t- τ ( t ) ) )- |

               


( x i ( t- τ ( t ) )-h i ( t- τ ( t ) ) ) ]

（21）
式 中 ：gi ( t ) 可 逆 ；φ 0 > 0、α > 0 表 示 常 值 ；

K∈ Rm × n，K=-BT P为反馈增益矩阵并且 r i ( t )是
用来估计 d i ( t )上界的自适应增益向量；ξ̂ i ( t )为用

来估计未知向量 ξ i ( t )的自适应律向量；η i ( t )∈ Rm

表示本协议中第 i 架无人机的编队控制补偿向量，

η i ( t )= Kh i ( t )；预期的时变编队构型 h i ( t )∈ Rn，

ḣ i ( t )=( A+ BK )h i ( t )；σ ( t )= Cε ( t - τ ( t ) ) 与时

延影响下的无人机编队跟踪误差有关，C∈ Rm × n 为

参数输出矩阵。定义 d̂ i ( · )为非光滑函数，有

d̂ i ( ε i )=
ì

í

î

ïïïï

ïïïï

BT Pε i

||BT Pε i ||
||BT Pε i || ≠ 0

       0 ||BT Pε i || = 0
（22）

令 ε i ( t )= { aij [ ( x j ( t )- h j ( t ) )-( x i ( t )-
h i ( t ) ) ] }，并且定义 x=[ x T

1 ，x T
2 ，…，x T

N ]T 以及 h=
[ hT

1，hT
2，…，hT

N ]T，紧凑的形式可得

ε ( t )= ( L⊗ IN ) ( x ( t )- h ( t ) )，ḣ ( t )=[ IN ⊗ ( A+
BK ) ] h ( t ) （23）
根据式（19，21），可得

ì

í

î

ï

ï

ï

ï
ïïï
ï

ï

ï

ï

ï

ï
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ï
ï
ïï
ï

ï

ï

ï

ï

ẋ ( t )= ( IN ⊗ A ) x ( t )+( αL⊗ BK ) ( x ( t - τ ( t ) )-
     h ( t - τ ( t ) ) )+( IN ⊗ B )Φ ( σ ( t ) )-
     ( IN ⊗ B ) ( r ( t ) d̂ ( ε ( t - τ ( t ) ) )- d ( t ) )+
     ( IN ⊗ B ) ( ο ( t )+( ~n i t ) η ( t ) )-
     ( IN ⊗ B )Vw ( t ) ( ξ̂ ( t )- ξ ( t ) )

ξ̇̂ ( t )= -φ 0V T
w ( t ) ( IN ⊗ K ) ε ( t - τ ( t ) )

ṙ ( t )= ||( IN ⊗ K ) ε ( t - τ ( t ) ) ||
（24）

联立式（23，24），可得

ì
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ï

ï

ï
ïïï
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ï

ε̇ ( t )= ( IN ⊗ A ) ε ( t )+( αL⊗ BK ) ε ( t - τ ( t ) )+
      ( L⊗ A )h ( t )-( L⊗ IN ) ḣ ( t )-
      ( L⊗ B )Vw ( t ) ( ξ̂ ( t )- ξ ( t ) )+
      ( L⊗ B ) (Φ ( σ ( t ) )+ ο ( t )+( ~n i t ) η ( t ) )-
      ( L⊗ B ) ( r ( t ) d̂ ( ε ( t - τ ( t ) ) )- d ( t ) )

ξ̇̂ ( t )= -φ 0V T
w ( t ) ( IN ⊗ K ) ε ( t - τ ( t ) )

ṙ ( t )= ||( IN ⊗ K ) ε ( t - τ ( t ) ) ||
（25）

令 ξ͂ ( t )= ξ̂ ( t )- ξ ( t )，并 将 式（23）代 入 式

（25），可得

ì

í

î

ï

ï
ïïï
ï

ï

ï

ï

ï
ï
ïï
ï

ï

ï

ε̇ ( t )= ( IN ⊗ A ) ε ( t )+( αL⊗ BK ) ε ( t - τ ( t ) )-
      ( L⊗ B ) (Vw ( t ) ξ͂ ( t )+ r ( t ) d̂ ( ε ( t - τ ( t ) ) ) )+
      ( L⊗ B ) (Φ ( σ ( t ) )+ ο ( t )+( ~n t )+ d ( t ) )

ξ̇͂ ( t )= -φ 0V T
w ( t ) ( IN ⊗ K ) ε ( t - τ ( t ) )

ṙ ( t )= ||( IN ⊗ K ) ε ( t - τ ( t ) ) ||
（26）

定理 1 考虑一个具有时变非均匀时延 τ ( t )
的 通 信 网 络 ，如 果 存 在 具 有 n 维 的 正 定 矩 阵

P，Q ∈ RN × N，则系统（19）在上述自适应控制协议

（21）下解决了多无人机在时延和风场干扰下的稳

定飞行问题。假设对于给定的正标量 μ ∈ ( 0，1 )满
足以下负定矩阵

S=
é

ë

ê

ê
êê
ê
ê ù

û

ú

úú
ú
ú

úS 11 0 0
* S 22 0
* * S 33

< 0 （27）

式中：S 11 = IN ⊗ ( PA+AT P+Q- PBBT P )，S 22 =
-IN ⊗ PBBT P-( 1 - μ ) ( IN ⊗Q )，S 33 =-2IN。 则

系统是渐近稳定的，这意味着多无人机系统形成了

期望的队形并实现了稳定飞行。定理 1 满足严格

负定矩阵的数学条件［35］。

注 2：基于偏自相关系数的定义［36］，与现有文

献［37］相比，考虑 ε i ( t )和 εi ( t - τ ( t ) )的 PACF 为

Riτ，ε i ( t )与 ε i ( t - τ ( t ) )间的关系符合相关系数

εi ( t )= Riτ εi ( t - τ ( t ) )+ ζi （28）
式中：Riτ 为 εi ( t - τ ( t ) ) 的系数，也为 PACF；ζi 为

误差项且是白噪声；在任何滞后 τ ≠ 0 的情况下，白

噪声序列之间的相关性为 0，即 Cov ( εi ( t )，εi ( t -
τ ( t ) ) )= 0。

证明：考虑以下 Lyapunov 函数

V ( t )=∫
t - τ ( t )

t

εT ( s ) ( IN ⊗Q ) ε ( s ) ds + εT ( t ) ( IN ⊗ P ) ε ( t )+ Rτ

φ 0
ξ͂ T ( t ) ( L⊗ IN ) ξ͂ ( t )+ Riτ∑

i = 1

N

aij ( r i ( t )- β )2

（29）
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对V ( t )求导，可得

V̇ ( t )= ε̇T ( t ) ( IN ⊗ P ) ε ( t )+ εT ( t ) ( IN ⊗ P ) ε̇ ( t )+

εT ( t )Qε ( t )+ 2Rτ

φ 0
ξ͂ T ( t ) ( L⊗ IN ) ξ̇͂ ( t )-

( 1 - τ̇ ( t ) ) εT ( t - τ ( t ) )Qε ( t - τ ( t ) )+

2Riτ∑
i = 1

N

aij ( r i ( t )- β ) ṙ i ( t )                         ( 30 )

将式（26）代入式（30），可得

V̇ ( t )= εT ( t ) [ IN ⊗ ( PA+AT P+Q ) ] ε ( t )+
2εT ( t ) ( αL⊗ PBK ) ε ( t - τ ( t ) )-( 1 - τ̇ ( t ) ) ·
εT ( t - τ ( t ) ) ( IN ⊗Q ) ε ( t - τ ( t ) )-
2ξ͂ T ( t )V T

w ( t ) ( L⊗K ) ε ( t )-
2εT ( t ) ( L⊗ PB ) (Vw ( t ) ξ͂ ( t )- d ( t )+

r ( t ) d̂ ( ε ( t - τ ( t ) ) ) )+ 2Riτ∑
i = 1

N

aij ( r i ( t )- β ) ·

||( IN ⊗K ) ε ( t - τ ( t ) ) || +
2εT ( t ) ( L⊗ PB ) (Φ ( σ ( t ) )+ ο ( t )+~n ( t ) )

（31）
由K= -BT P，可得

-2εT ( t ) ( L⊗ PB )Vw ( t ) ξ͂ ( t )-
2ξ͂ T ( t )V T

w ( t ) ( L⊗ K ) ε ( t )=
-2εT ( t ) ( L⊗ PB )Vw ( t ) ξ͂ ( t )+
2ξ͂ T ( t )V T

w ( t ) ( L⊗ PB ) ε ( t )= 0 （32）
根据式（22），可得

-2εT ( t )( L⊗PB ) r ( t ) d̂ ( ε ( t-τ ( t ) ) ) =
-2εT ( t )( r ( t ) L⊗PB ) d̂ ( ε ( t-τ ( t ) ) ) =

-2∑
i=1

N

aij ri ( t ) εT
i ( t ) PBd̂ i ( εi ( t-τ ( t ) ) ) =

-2Riτ∑
i=1

N

aij ri ( t ) εT
i ( t-τ ( t ) ) PBd̂ i ( εi ( t-τ ( t ) ) ) =

-2Riτ∑
i=1

N

aij ri ( t )||( IN⊗K ) ε ( t-τ ( t ) )||             ( 33 )

由 ||d i ( t ) || < δ，可知

2εT ( t ) ( L⊗PB )d ( t )= 2∑
i= 1

N

εT
i ( t ) ( L⊗PB )d i ( t )≤

2∑
i= 1

N

aij ||BT Pε i ( t ) ||||d i ( t ) ||<

2δ ∑
i= 1

N

aij ||( IN ⊗K ) ε i ( t ) ||                                    ( 34 )

由 ||n͂ i ( t ) || < ν，可知

2εT ( t ) ( IN ⊗ P ) ( L⊗ B ) n͂ ( t )=

2∑
i = 1

N

εT
i ( t ) ( L⊗ PB ) n͂ i ( t ) ≤

2∑
i = 1

N

aij ||BT PεT
i ( t ) ||||n͂ i ( t ) || <

2ν ∑
i = 1

N

aij ||( IN ⊗ K ) ε i ( t ) || （35）

由 ||ο i ( t ) || < κ，可知

      

2εT ( t ) ( IN ⊗ P ) ( L⊗ B )ο ( t )=

2∑
i = 1

N

εT
i ( t ) ( L⊗ PB )ο i ( t ) ≤

2∑
i = 1

N

aij ||ΒT PεT
i ( t ) ||||ο i ( t ) || <

2κ ∑
i = 1

N

aij ||( IN ⊗ K ) ε i ( t ) ||                            ( 36 )

根 据 式（32~36），选 取 β > δ + ν + κ，将 式

（31）转化为

V̇ ( t )<-( 1- μ ) εT ( t- τ ( t ) ) ( IN ⊗Q ) ε ( t- τ ( t ) )+
εT ( t ) [ IN ⊗( PA+AT P+Q ) ] ε ( t )+
2εT ( t ) ( αL⊗PBK ) ε ( t- τ ( t ) )+
2εT ( t ) ( L⊗PB )Φ ( σ ( t ) )                           ( 37 )

根据 Lur’e非线性的性质［38］，可得

V̇ ( t )<-(1 - μ )εT ( t - τ ( t ) )( IN ⊗Q )ε( t - τ ( t ) )+
εT ( t ) [ IN ⊗ ( PA+AT P+Q ) ] ε( t )+
2εT ( t )( αL⊗ PBK )ε( t - τ ( t ) )+
2ΦT (σ ( t ) )K1Cε( t - τ ( t ) )+
2εT ( t )( L⊗ PB )Φ (σ ( t ) )-
2ΦT (σ ( t ) )Φ (σ ( t ) )                                       ( 38 )

由注 2，正定矩阵概念［39］且 K= -BT P，将式

（38）转化为

V̇ ( t )< εT ( t ) [ IN ⊗ ( PA+AT P+Q )-
αL⊗ PBBT P ] ε( t )- 2ΦT (σ ( t ) )Φ (σ ( t ) )-
εT ( t - τ ( t ) )( αL⊗ PBBT P+
(1 - μ )( IN ⊗Q ) )ε( t - τ ( t ) )+
2εT ( t )( L⊗ PB )Φ (σ ( t ) )+
2ΦT (σ ( t ) )K1Cε( t - τ ( t ) )                            ( 39 )

根据最小非零特征值 λ2 ( L ) 的定义［40‑41］并且

令 α = N
λ2 ( L )

，可得

V̇ ( t )< εT ( t ) [ IN ⊗ ( PA+AT P+Q- PBBT P ) ] ·
ε( t )+ 2εT ( t )( L⊗ PB )Φ (σ ( t ) )-
εT ( t - τ ( t ) )( IN ⊗ PBBT P+(1 - μ )( IN ⊗Q ) ) ·
ε( t - τ ( t ) )+ 2ΦT (σ ( t ) )K1Cε( t - τ ( t ) )-
2ΦT (σ ( t ) )Φ (σ ( t ) )                                        ( 40 )

接着可以得到

V̇ ( t ) <M TSM （41）
式中

M= [ εT ( t ) εT ( t - τ ( t ) ) ΦT ( σ ( t ) ) ] T
（42）

S=
é

ë

ê

ê
êê
ê
ê ù

û

ú

úú
ú
ú

úS 11 S 12 S 13

S 21 S 22 S 23

S 31 S 32 S 33

（43）

式 中 ：S 11 = IN ⊗ ( PA+ AT P+ Q- PBBT P )，
S 12 = S 21 = S 13 = S 23 = 0， S 31 = 2L⊗ PB， S 32 =
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2K 1C， S 22 = -IN ⊗ PBBT P-( 1 - μ ) ( IN ⊗ Q )，
S 33 = -2IN。

根据黎卡提方程，可知

IN ⊗ ( AT P+ PA+ Q- PBBT P ) < 0 （44）
根据式（43，44），可得

V̇ ( t ) < 0 （45）
即在改进型自适应时变时延控制协议（21）的作用

下，无人机时延编队在风场干扰影响下仍可以趋于

稳定。

2. 3　时延最大值估计

在风扰的影响下，无人机之间的通信时延会增

大，然而，过大的时延可能会导致通信中断，进而使

得无人机偏离预设的编队构型和飞行轨迹。因此，

需要估计系统所能承受的时延上界，以确保无人机

在时变时延影响下仍能实现稳定编队飞行。

根据式（26），可得

ε̇ ( t )= ( IN ⊗ A ) ε ( t )+( αL⊗ BK ) ε ( t - τ ( t ) )+
( L⊗ B ) (Φ ( σ ( t ) )+ ο ( t )+ ~n ( t ) )-( L⊗ B )
(Vw ( t ) ξ͂ ( t )+ r ( t ) d̂ ( ε ( t - τ ( t ) ) )- d ( t ) )

（46）
令 IN ⊗ E = αL ⊗ BK，IN ⊗ M = ( L ⊗ B )，

将非线性和外加干扰统一表示成如下方程所示

Ψ= -Vw ( t ) ξ͂ ( t )- r ( t ) d̂ ( ε ( t - τ ( t ) ) )+ d ( t )+
Φ ( σ ( t ) )+ ο ( t )+ ~n ( t )。

根据拉氏变换，可知

sε ( s )- ε ( 0 )= Aε ( s )+ e-τsEε ( s )+MΨ ( s )  （47）
令 Γτ = A- e-τsE，则式（47）转化为

ε ( s )= ( s - Γτ )-1 [ ε ( 0 )+Ψ ( s ) ] （48）
如果没有考虑加入风场干扰，则定义 Zτ ( s )=

G-1
τ ( s )= s - Γ τ，令 ( )s，

é

ë
ê
êê
ê ù

û
úúúú

w k

gk wk
为 Z τ ( s ) 在 é

ë
ê
êê
ê ù

û
úúúú

w k

gk wk

方向上频率 s的右传输零点，也就是 Zτ ( s ) é
ë
ê
êê
ê ù

û
úúúú

w k

gk wk
=

0，其中 gk ∈ C，k > 1，w k 为矩阵 L关于特征值 λk 的

特征向量，可得

Zτ ( s ) é
ë
ê
êê
ê ù

û
úúúú

w k

gk wk
= -

é

ë

ê
êê
ê
ê
ê ù

û

ú
úú
úgk wk

( αk + βkgk ) wk ( λl e-τs )
+

s
é

ë
ê
êê
ê ù

û
úúúú

w k

gk wk
（49）

式中 λl 为 L的特征值。

鉴于 λl e-τs ( α + βgk )= g 2
k ，可得

s
é

ë
ê
êê
ê ù

û
úúúú

w k

gk wk
- gk

é

ë
ê
êê
ê ù

û
úúúú

w k

gk wk
= ( s - gk ) é

ë
ê
êê
ê ù

û
úúúú

w k

gk wk
= 0  （50）

由于 s
é

ë
ê
êê
ê ù

û
úúúú

w k

gk wk
≠ 0，可得 s = gk，那么 s ≠ 0 需要

满足下述方程

λl e-τs ( α + βs )= s2 （51）
式中 l > 1。

注意可以从式（51）求得 Z τ ( s ) 关于每个特征

值 s < 0 的点数值解。接下来找寻使得 Z τ ( s )在虚

轴 jw 有零点的最小时延 τ > 0，令 s = jw，可得

λl e-jwτ ( α + jβw )= -w 2 （52）
假设 w > 0，因为 λ < 0，因此有 ( α + jβw ) e-jwτ

是一个正实数，那么 e-jwτ 和 α + jβw 的相角之和为

2qπ，其 中 m = 0，±1，±2，…。 这 表 示 -wτ +
arctan ( βw α )= 2qπ，根据式（52），可得

τ =
arctan ( )βw

α
- 2mπ

w
（53）

由于两边幅值必须相同，根据式（52，53），

可得

λl α2 + β 2 w 2 = -w 2 （54）
根据式（54），可得

w =
2λ2

l β 2 + λ4
l β 4 + 4λ2

l α2

2
△

   =  ηk （55）

最大时延 τ存在于 q = 0 时，即

τ * = max k > 1

arctan βηk

α
ηk

（56）

由于存在非线性和外部干扰，因此时延最大值

方程如下

τ = τ * + max (Ψ ( s ) ) （57）

3 仿真实验

3. 1　数值仿真

本节设计 3 架无人机组成的非线性系统，通过

一个数值示例来证明所设计的控制协议（21）的有

效性。控制协议参数设计为 α = 2，无人机的初始

状态设计为 x=［-2，-2，-2，0.5，0.5，0.5；-5，
-5，-5，0.5，0.5，1；-3.5，-3.5，-3.5，0.5，1，
0.5］T，初始期望状态设计为 h=［2，1，3，0，0，0；1，
3，2，0，0，0；3，4，1，0，0，0］T。湍流风的湍流尺度

分别设计为 Lu = 0.8，Lv = 0.8，Lw = 0.8，湍流强

度设计为 σu = 0.4，σv = 0.4，σw = 0.4。风场阻力

系数为 KW = 0.043，无人机质量为 m = 1.2 kg，
选 择 空 气 阻 力 KD = 0.02，φ 0 = 0.5，令 r ( 0 )=
[ 0.1，0.1，0.1 ]T，ξ的初始值是 [ 0.1，0.1，0.1 ]T。d和
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ο都是有界值，时延可控最大值为 0.64。通信拓扑

的 连 接 矩 阵 为 A= [ 0，1，1；1，0，1；1，1，0 ]，考 虑

A=

é

ë

ê

ê

ê

ê

ê

ê

ê
êê
ê
ê

ê

ê

ê

ê

ê ù

û

ú

ú

ú

ú

ú

ú
úú
ú

ú

ú

ú

ú

ú1 0 0 0.01 0 0
0 1 0 0 0.01 0
0 0 1 0 0 0.01
0 0 0 1 0 0
0 0 0 0 1 0
0 0 0 0 0 1

，B=

é

ë

ê

ê

ê

ê

ê

ê

ê
êê
ê
ê

ê

ê

ê

ê

ê ù

û

ú

ú

ú

ú

ú

ú
úú
ú

ú

ú

ú

ú

ú0 0 0
0 0 0
0 0 0
1 0 0
0 1 0
0 0 1

。

图 3 展示了典型山地风场条件下无人机的编

队飞行过程。起初，3 架无人机在同一条直线上起

飞。随着时间的推移，这些无人机逐渐调整位置，

形成了一个三角形的稳定编队构型，并在此后的一

段时间内保持这一构型继续飞行，因此控制协议

（21）可以实现无人机的稳定编队飞行。

图 4 描绘了无人机编队在沿 x 轴、y 轴和 z 轴方

向上的速度变化。不难发现，受风场影响无人机在

飞行初期的速度出现了波动。但随着时间的推移，

无人机速度逐渐稳定下来，并逐步达成同步。速度

的稳定说明控制协议（21）具备抗扰能力，速度的

同步表明无人机初步形成编队的队形，并沿着既定

的轨迹进行飞行。

图 5 展示了风场噪声的估计结果。鉴于噪声

本身具有的随机特征，在估计的初始阶段，变量 ξ̂

呈现出显著的波动。然而，随着持续的推进，这些

波动逐渐减弱，直至 ξ̂趋于一个稳定状态。这一变

化趋势有力地表明，所采用的自适应律方法对于风

场噪声的估计具有较高的准确性。

图 6展示的是未知环境扰动的变化曲线，扰动的

变化随机且多变，对不同无人机的扰动均不相同。

实际飞行环境中无人机面临的扰动复杂多变且具有

差异，无人机控制系统设计需充分考虑这些不确定

因素，以保证自身在复杂环境下的稳定飞行。

对于环境中存在的所有的有界扰动，可通过

图 7 所示的自适应增益进行动态调节。根据图 7 的

图 4 无人机速度变化曲线

Fig.4 Curves of UAV speed variation

图 5 风场噪声估计曲线

Fig.5 Curves of wind farm noise estimation

图 3 无人机编队轨迹曲线

Fig.3 Curves of UAV formation trajectories

图 6 未知环境干扰的变化曲线

Fig.6 Curves of unknown environmental disturbance

图 7 未知环境扰动估计曲线

Fig.7 Curves of unknown disturbance estimation
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展示，自适应增益在经历了一段时间的变化后，逐

渐收敛至某一恒定值，具备了抗干扰调节能力，并

达到了一个相对稳定的状态。

图 8、9 分别为位置误差曲线和速度误差曲线。

根据图 8、9 的展示结果，可以明确得出所关注的问

题 1 已得到有效解决。具体而言，无人机编队在位

置和速度两个关键方面的误差均趋向于零，成功克

服了风场干扰以及时间延迟带来的挑战，实现了编

队的趋同。这一结论不仅验证了所提出方法的有

效性，还进一步彰显了无人机编队在面对复杂环境

干扰时的鲁棒性和稳定性。

3. 2　仿真结果对比

为了展示不同风场对无人机编队的影响，探讨

不同风场下噪声控制律的估计曲线变化。图 10、
11 均展示了不同风场下编队受到的风场噪声干扰

的大小，并且也验证了所提出控制律的有效性。从

图 10 中可知，单一随机风对编队产生的扰动相对

较小，导致噪声控制的扰动幅度亦较为有限。在此

情境下，所设计的自适应控制律实现了预期的控制

目标。图 11 则在随机风的基础上引入了阵风扰

动，通过对比 y 轴上的扰动幅度变化，可以明显观

察到，在随机风与阵风的双重作用下，风场的扰动

增强。然而，即便面对双重风场条件，所设计的控

制律仍能趋于稳定状态，达到既定的控制目标。结

合图 5 在更为复杂的三重风扰环境中的控制效果，

所设计的自适应控制律依然保持了良好的控制性

能。通过对比不同风场条件下控制律的表现，不仅

直观地展示了风场对编队的干扰程度，还充分验证

了所设计控制律在应对多重风场噪声控制方面的

有效性和鲁棒性。

为了验证所设计控制协议（21）的有效性，在

该控制协议中剔除了对外部干扰的控制部分，仅保

留误差跟踪部分。对比图 8 与图 12 位置误差曲

线，在未对风场干扰进行有效控制的情况下，无人

机的位置误差均呈现出发散状态。而这一现象充

分表明，若不将对风场干扰的控制纳入控制范畴，

无人机编队将难以成形，既定的控制目标也无法得

以实现。该实验结果也凸显了所提的控制协议

（21）在应对风场干扰、确保无人机编队稳定运行

以及达成控制目标方面的有效性与必要性。

将所提的控制协议（21）与文献［27］中基于动

态耦合权值的控制协议均在典型的山地风场场景

中进行实现。通过对比图 8 与图 13 中的位置误差，

图 8 位置误差曲线

Fig.8 Curves of position error

图 9 速度误差曲线

Fig.9 Curves of speed error

图 10 随机风扰动下的噪声估计曲线

Fig.10 Noise estimation curves under random wind

图 11 随机风和阵风扰动下的噪声估计曲线

Fig.11 Noise estimation curves under random wind and 
gust
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可以观察到，尽管本文综合考虑通讯时延的影响，

但 其 位 置 误 差 的 收 敛 速 度 仍 优 于 文 献［27］。

式（21）下的位置误差在约 12 s 时已基本稳定并趋

于 0，而文献［27］的位置误差在 x 轴方向最快需

13 s 才趋于 0，y 轴和 z 轴方向的收敛更晚，需 16 s
才趋于 0。这表明，在处理风场干扰及通讯时延等

多因素耦合问题时，控制协议（21）能更迅速地引

导无人机编队达到预期的飞行状态。

注 3：对比文献［27］，本文所提控制协议优势

如下。首先，文献［27］利用利普西茨处理非线性，

将非线性处理转化为有界处理，而本文采取 Lur’e
非线性避免了条件约束，更能展现控制的广度；其

次，文献［27］通过调整动态耦合权值来实现自适

应控制，本文增加引入编队控制补偿向量，通过反

馈增益矩阵将目标状态输入控制协议中来实现无

人机编队的自适应控制，能够实时调整控制输入，

更精准地反映系统的状态变化并且快速响应环境

变化，提高了目标跟踪和编队稳定性，在理论上更

为简洁，更直观地表达控制机制；最后，本文对环境

扰动包括风场干扰进行了建模以及针对性的自适

应处理，但是文献［27］并没有对扰动进行针对性

处理，而是利用耦合权值来调控，使得编队的收敛

速度相对较慢，因此在风场环境下本文的控制协议

更具有效性。

在探究时延对无人机编队飞行性能的影响过

程中，经测定在山地风场干扰下时延最大值为

0.64。由图 14 所示验证通信时延超过最大值时编

队状态，当无人机编队所面临的时延的值超过 0.64
这一阈值时，编队将难以维持既定的飞行目标，无

人机的飞行轨迹会出现明显偏离。这种情况下编

队误差也无法趋于 0，以速度误差为例，如图 15 所

示 ，此 时 系 统 处 于 最 大 时 延 误 差 临 界 值 范 围

（0.64~0.8）内，速度误差曲线会不断波动，系统是

震荡的。此外，当时间延迟超出阈值临界值范围时

将会出现误差无法收敛，无人机编队无法达成预先

设定的编队构型的情况，以速度误差为例如图 16
所示，系统无法维持稳定。

图 15 时延为 0.7 时编队速度误差曲线

Fig.15 Velocity errors at 0.7 time delay

图 12 去除干扰控制的位置误差曲线

Fig.12 Position errors of disturbance removal control

图 14 时延为 0.7 时编队轨迹曲线

Fig.14 UAV formation trajectories at 0.7 time delay

图 13 文献[27]在本文风场干扰下的位置误差曲线

Fig.13 Position errors of Ref.[27] under wind simulated by 
this paper
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由于风场干扰的附加影响，无人机编队对时延

的敏感性显著增加。通过图 17 所示，当时变时延

的最大值设定范围接近阈值时，无人机编队在遭受

风场干扰时，其抖振现象会明显增大。这一现象反

映了无人机在飞行过程中受到的不稳定因素增加

时，时延的增大会对编队产生一定的影响，在趋同

的过程中抖振会变得更加剧烈，收敛速度也会变

慢，但是在控制协议下无人机编队最终还是可以达

成一致性。通过仿真验证理论最大时延的合理性，

为实际系统中的时延设计提供参考，避免系统因时

延过大而失效。

4 结   论

本文针对受典型山地风场干扰影响的无人机

编队时延控制问题，通过将山地风场特征融合至无

人机控制系统模型中，提升了编队在复杂环境下的

稳定性和适应性。通过优化编队策略，克服了通信

时延问题，解决了山地环境中通信障碍的挑战。尤

为关键的是，所提的增强型自适应时延控制方法，

不仅成功应对了风场的双重非线性特性，还降低了

风场噪声对编队稳定性的影响，为无人机编队在复

杂风场下的稳定控制提供了新的解决方案。随着

无人机技术的不断进步和应用场景的日益拓展，无

人机编队控制将面临更多未知和复杂的挑战。未

来的研究将继续深入探索，进一步优化控制算法，

提高编队的自主性和智能性，增强其鲁棒性，以应

对更加多变和恶劣的环境条件。同时，也将探索无

人机编队在更为复杂气象条件下的应用潜力，推动

无人机技术在实际环境中的进一步发展。
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