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	提名意见
	有别于集中式控制，多智能体系统最本质的差异在于信息交互的不完整性，因此，信息流网络的分析设计和基于受限信息流网络的分布式协同感知与控制成为了多智能体系统设计和问题求解的核心关键。针对这些核心基础问题，本项目提出了复数和符号拉普拉斯的新理论和新方法，揭示了多智能体协作问题可解的最少信息流网络拓扑边界条件，给出了面向多智能体系统的协调控制、协同定位的分布式算法，突破了在仅基于局部信息测量和交互条件下无法实现全局收敛的技术瓶颈，建立了基于线性空间理论和图论融合的多智能体理论框架，对完善和促进多智能体系统理论研究有着重要意义。
在本项目实施过程中，完成人对多智能体系统基础理论进行了深入的研究，发表高水平期刊论文60多篇，包括控制领域国际顶级期刊IEEE TAC、Automatica 21篇（长文8篇），其他IEEE汇刊长文14篇（长文12篇），授权发明专利28项。
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