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一类具有时滞的神经网络的稳定性分析
’

朱文莉
’ `

(电子科技大学应用数学系 成都 1 600 5 4)

【摘要】 对具有广泛应用价值的时滞 H叩efi dl 神经网络系统
,

建立 了系统平衡点存在唯一的充要条件
,

利用常数变易法并结合不等式分析技巧讨论了神经网络模型的全局指数稳定性
,

获得了 系统的平衡点全局指

数稳定的充分条件
。
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近年来
,

人工神经网络的理论与应用研究在国际上形成了新的热点
,

有关专家致力于这方面

的研究
,

以期为新一代智能计算机的研究奠定基础 〔’一 101
。

人工神经网络系统是在现代神经生物学和

神经心理学研究基础上模仿人的大脑神经元结构特征和功能特征而建立起来的一种非线性系统
,

现已提出很多有应用背景的神经网络系统
,

其中最有代表性的是连续的 H op ife ld 神经网络 71[
,

它

的一个重要应用是最优化的计算
。

为了避免局部极小
,

对于最优化计算的神经网络
,

理想的情形

是只有一个全局稳定的平衡点
,

因而对于神经网络平衡点存在唯一性的研究是一件很有意义的工

作
,

但现有的文献中所建立的关于神经网络平衡点存在唯一的条件大多是充分条件 l[阁
,

充要条件

给出的很少
,

而且仅给出了非时滞型的神经网络的充要条件
,

至于时滞型的充要条件却很少见到
。

基于这种情况
,

本文应用矩阵理论
、

常数变易法并结合不等式分析技巧
,

建立了具有时滞的连续

型 oH p if el d 神经网络的平衡点存在唯一的充要条件及其稳定性
,

文中所建立的条件简明且易验证
。

系统的描述与准备
考虑具有时滞的连续 H叩 ife ld 型神经网络
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