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Das in [1] dargestellte klassische Konsensproblem für agentenbasierte Schwärme
wurde bereits in [2] als ein System mit örtlich verteilten Parametern eingeführt. Die
zugrunde liegende Agentendynamik wird dabei durch gewöhnliche Differentialglei-
chungen (gDgln) in Form eines Integrators beschrieben. Seit [3] gilt dieses Problem
für gekoppelte modifizierte, viskose Burgers-Gleichungen als gelöst.

In diesem Beitrag werden die bislang betrachteten kinematischen Modelle der ein-
zelnen Agenten durch eine dynamische Beschreibung in Form eines Doppelintegrators
ersetzt. Die strukturelle Äquivalenz zwischen den fundamentalen Konsensproblem
stellt sich in diesem Fall als semi-diskrete lineare Wellengleichung dar, die sich durch
Einführen einer eindimensionalen örtlichen Domäne auf eine kontinuierliche partielle
Differentialgleichung  (pDgl) mit dynamischen Randbedingungen überführen lässt.

Durch die stationäre Lösung dieser Gleichung lassen sich verschiedene Formationen
definieren, die unter anderem instabilen Charakter aufweisen können. Zur Stabili-
sierung dieser wird eine Zustandsrückführung vorgestellt, die dem Ausgangssystem
eine stabile Fehlerdynamik unter Verwendung der Backstepping-Technik aufprägt.

Dazu wird dem Fehlersystem durch Transformation auf die Riemann-Invarianten
der Charakter der Gleichungen zu einem linearen gekoppelten hyperbolischen System
aus gDgln und pDgln verändert. Unter Anwendung der in [4] erörterten Ansätze
wird die Herleitung und der Entwurf der Zustandsrückführung thematisiert.
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