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摘要：一致性是多智能体系统分布式协同控制的基础技术之一，例如智能制造中的多智能

体协同控制。本文研究了具有行为不当节点的多智能体系统的弹性平均一致性问题。为保

护一致性的收敛值免受不当行为节点的影响，本文通过检测不当行为、减轻相应不利影响

并实现弹性平均一致性来解决此问题。本文考虑一般化的不当行为，包括恶意攻击、意外

故障和链路故障。基于两跳通信信息，以分布式方式描述行为不当节点的不利影响，并面

向确定性系统提出一种基于检测与补偿的一致性算法（D-DCC算法），且该算法具有衰减

容错错误界限。考虑到由于链路随机故障而导致信息集间歇性失效的场景，我们面向随机

性系统提出一种基于检测补偿的一致性算法（S-DCC算法）。本文证明了D-DCC和S-DCC
算法分别使得节点在统计意义上渐进地实现弹性准确平均一致性和无偏弹性平均一致性。

紧接着，本文引入沃瑟斯坦距离来分析S-DCC的准确性。最后，进行大量仿真来验证所提

算法的有效性。 
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