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PART 01

引言



多移动机器人编队控制的重要性
随着机器人技术的不断发展，多移动机器人编队控制在军事、救援、物流等领域

的应用越来越广泛。通过编队控制，多个机器人可以协同完成任务，提高整体效

率和准确性。

UWB定位技术的优势

UWB（Ultra-Wideband）定位技术具有高精度、高刷新率、抗干扰能力强等优

点，适用于室内和室外复杂环境下的定位。将UWB定位技术应用于多移动机器

人编队控制，可以提高机器人的定位精度和稳定性，从而优化编队控制效果。

研究背景与意义



国内研究现状01

国内在多移动机器人编队控制方面已有一定的研究基础，但大多集中在

算法设计和仿真验证方面，实际应用相对较少。同时，UWB定位技术

在机器人领域的应用也处于起步阶段。

国外研究现状02

国外在多移动机器人编队控制方面的研究相对成熟，已经有一些成功的

应用案例。在UWB定位技术方面，国外的研究也较为深入，已经有一

些商业化的产品和应用。

发展趋势03

随着人工智能、物联网等技术的不断发展，多移动机器人编队控制将更

加智能化、自主化。同时，UWB定位技术也将不断完善和成熟，为机

器人编队控制提供更加精确、可靠的位置信息。

国内外研究现状及发展趋势



研究目标

本文旨在研究基于UWB定位技术的多移动机器人编队控制方法，提高机器人的定位精度和编队稳定性。

研究方法

首先建立多移动机器人的运动模型和UWB定位模型，然后设计基于UWB定位信息的编队控制算法，并进行仿真验证

和实验分析。

预期成果

通过本文的研究，期望能够提出一种基于UWB定位技术的多移动机器人编队控制方法，实现机器人在复

杂环境下的高精度定位和稳定编队。同时，通过仿真和实验验证该方法的有效性和实用性。

本文主要研究内容
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UWB定位技术原理及特
点



超宽带（UWB）技术是一种无线通信技术，利
用纳秒级的非正弦波窄脉冲传输数据，具有
GHz量级的带宽。

UWB技术通过发送和接收具有极窄脉冲的无线
电信号，能够测量信号传播的时间差，从而计
算出设备间的距离或位置信息。

与传统的通信技术相比，UWB技术具有更高的
数据传输速率、更低的功耗和更强的穿透能力。

UWB技术概述



UWB定位主要采用到达时间差（TDOA）的测量方法，通过测量信号到达不同基站的时间差，结合已

知基站位置信息，利用数学方法计算出待定位目标的位置。

在UWB定位系统中，通常包括多个已知位置的基站和一个待定位的移动设备。移动设备发送UWB信

号，各基站接收信号并测量到达时间，将时间差信息发送至定位服务器进行计算，最终得到移动设备

的位置信息。

UWB定位原理



UWB定位技术特点

高精度定位

UWB技术具有较高的测距

精度，能够实现厘米级的室

内定位精度，满足多移动机

器人编队控制的高精度需求

。

高动态性能

UWB定位系统具有较高的数

据更新率和实时性，能够适

应多移动机器人编队控制中

机器人高速运动的状态变化

。

强抗干扰能力

UWB信号在传输过程中具有

较强的抗干扰能力，能够在

复杂环境中实现稳定的定位

性能。

易于集成与扩展
UWB定位技术可与其他传感

器信息融合，如惯性测量单

元（IMU）、摄像头等，提

高定位系统的整体性能。同

时，UWB定位系统易于实现

模块化设计和集成，方便在

多移动机器人编队控制系统

中应用。
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多移动机器人编队控制策
略



编队控制是指通过一定的控制策略，

使得多个移动机器人在空间中保持预

定的几何形状和相对位置，同时实现

整体的运动和协同任务。

编队控制的主要目标是保持队形稳定、

实现协同运动和适应环境变化。通过

编队控制，可以提高多机器人系统的

效率、灵活性和鲁棒性。

编队控制基本概念

编队控制目标

编队控制定义



通过定义一系列基本行为（如避障、跟随、保持距离等），
并根据环境信息和任务需求调整行为权重，实现多机器人
的编队控制。

基于行为的编队控制

将多机器人系统看作一个虚拟的刚体结构，通过定义虚拟
结构的形状、大小和运动方式，实现多机器人的协同运动
和编队保持。

基于虚拟结构的编队控制

选定一个或多个领航机器人作为参考，其他机器人作为跟
随者，通过跟随领航机器人的位置和姿态，实现多机器人
的编队控制。

基于领航-跟随的编队控制

常见编队控制策略
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